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CELE
1 MERCATOR VERSION 7

Mercator ist ein Softwaresystem zur Visualisierung und Steuerung komplexer
Fertigungsablaufe. Es wurde speziell fiir den Bereich der Lasermaterialbearbei-
tung unter Verwendung von Industrierobotern entwickelt. Es ist jedoch auch fir
die roboterbasierte Fertigung beim Kleberauftrag oder fiir das Rollfalzen ausge-
zeichnet zu verwenden — kurzum flr alle Roboteranwendungen bei denen es auf
die prazise Einhaltung von Geschwindigkeiten und Prozessparametern bei ein-
fachster Bedienung ankommt.

Mercator ist ein modular aufgebautes, fensterorientiertes grafisches Softwaresys-
tem zur Optimierung von Fertigungssystemen. Es ermdglicht die Visualisierung
von sonst nur schwer zuganglichen Bahndaten ebenso wie deren Verkniipfung
mit den verschiedensten Prozessdaten. Mit Hilfe der in MERCATOR integrier-
baren Module wird die Fehlersuche in Produktions-Ablaufen erleichtert und
verkirzt. Auch die Modifizierung von Roboterfolgen von Kuka, SEF und Fanuc
ist mit dem Modul FolgenEditor mdglich. Durch den Anschluss von verschie-
denartigen Sensoren an die Sikora Umschaltbox sind vielfaltige Sensorik-
Anwendungen mit dem System mdglich. AuBerdem erleichtert das Programm
die tagliche Arbeit mit dem Roboter, indem es etwa die Bestimmung des TCP
oder das Dateimanagement der Robotersteuerung unterstitzt.

Das Basismodul bildet die Grundlage fiir jedes MERCATOR Softwaresystem.
Es beinhaltet Funktionen zur Darstellung von Roboterprogrammen in 3D sowie
von Diagrammen der Geschwindigkeiten, Achswinkel und Signale.

Die Ubrigen Module wie Mercator Monitor (MeMo), TeachSensor (TS), Pro-
zessdatenerfassung, der FolgenEditor sowie die Verbindungsmodule zu VRS,
VKRC, KRC und Fanuc liefern anwendungsspezifische zusatzliche Funktionen,
die entsprechend der von Ihnen erworbenen Konfiguration genutzt werden kon-
nen. Weitere Module sind in Entwicklung.

Mit der neuen Version von Mercator (V7.xX) kénnen dariber hinaus Remote-
SchweilRungen mit der PFO und normale Schweillsteps bequem am PC einge-
richtet und optimiert werden.

Je nach Erwerb von Modulen, Benutzerlevel und Zubehér-Teilen (z.B. Sikora-
Umschaltbox) sind nur bestimmte Menupunkte und Auswahlboxen in der Ober-
flache zugénglich.

Um die Daten der Robotersteuerungen einfach zu verwalten, wurde in Mercator
ein dem normalen Windows-Explorer ahnlicher Dateibetrachter integriert.

FH
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mk:@MSITStore:D:\Programme\Mercator2004\Mercator.chm::/MeMo/Hilfe/MercatorMonitor.htm
mk:@MSITStore:D:\Programme\Mercator2004\Mercator.chm::/Teachsensor/Hilfe/TeachSensorMenu.htm
mk:@MSITStore:D:\Programme\Mercator2004\Mercator.chm::/Prozessdaten/Hilfe/ProzessdatenMenu.htm
mk:@MSITStore:D:\Programme\Mercator2004\Mercator.chm::/Prozessdaten/Hilfe/ProzessdatenMenu.htm
mk:@MSITStore:D:\Programme\Mercator2004\Mercator.chm::/VRS/Hilfe/VRSMenu.htm

1.1 INSTALLATION:

Die Installation der Software kann nur mit Administrator-Rechten durchgefiihrt
werden. Zur Installation der Mercator-Software starten Sie bitte die Setup.exe.
Nach dem Start dieses Installationsprogrammes erscheint folgendes Mend:

(1 Mercator Installation = = 25 -

SIKORA)

Wahlen Sie die Komponenten aus, die Sie installieren mdchten und wahlen Sie diejeni
ab, die Sie nicht installieren wollen. Klicken Sie auf Weiter, um fortzufahren.

Wahlen Sie die E--
Komponenten aus, die Sie : Programmdateien |

installieren machten: |:| Werkseinstellunger
w Desktop Verkniipfui

Bendtigter Speicher: 0.0KB

gen

[ Weiter > ] ’Abbrechen l

Wenn Sie eine altere Mercator-Version installiert haben,

kénnen die Registrie-

reintrage fur diese Installation endsprechend Ubertragen werden.

Mit einer Desktop Verknlipfung erhalten sie ein Symbol in lhrer Desktop-

Oberflache, mit dem Sie das Programm starten kénnen.

(31 Mercator Installation = e 2

SIKORAE)

Mercator wird in das unten angegebene Verzeichnis installiert. Falls Sie in ein anderes

Verzeichnis aus. Klicken Sie auf Weiter, um fortzufahren.

Zielverzeichnis

C:\Program Files (x86)\MercatorV7|

Bendtigter Speicher: 0.0KB
Verfiigharer Speicher: 45.8GB

Verzeichnis installieren méchten, klicken Sie auf Durchsuchen und wéhlen Sie ein anderes

i < Zuriick H Weiter = l iAbbrec

hen ]

Wihlen Sie hier bitte das Verzeichnis aus, in das Sie die
maochten. Wenn Sie den Button ,,Weiter* driicken, wird di
Rechner installiert.

Software installieren
e Software auf lhrem

Nachdem Sie das Verzeichnis ausgewahlt haben, werden Sie im folgenden
Dialog ausgefordert ein Mercator-Datenverzeichnis anzugeben. Ein Mercator-
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Datenverzeichnis ist das Verzeichnis, in dem alle von Mercator hinterlegten
Daten gespeichert werden. In jeder Mercator-Konfiguration ist mindesten eine
Zelle hinterlegt, die entsprechend ihres Namens im Datenverzeichnis einen
Ordner mit gleichen Namen anlegt. In den Zellen sind Roboter hinterlegt, die
wiederum automatisch Ordner mit den Namen der Roboter in den Zellen
anlegen. Somit wird in dem Datenverzeichnis eine Ordnerstruktur angelegt, die
in der Mercator-Konfiguration hinterlegt ist.

1.2 START DER SOFTWARE

Sie kdénnen die Software direkt Gber lIhre Desktop-Verknupfung oder tber den
allgemeinen Programmstart starten. In der Regel starten dann zwei Programme:

Mercator Bedienoberflache
Datenserver

Nicht immer sind beide Programme erforderlich, so dass man lber Aufrufpara-
meter des Mercator-Programms verschieden Optionen herstellen kann.

Innerhalb  eines  Betriebssystems  kdnnen nicht mehrere  Mercator-
Hauptprogramme zur gleichen Zeit laufen. Sollte trotzdem versehentlich Merca-
tor ein zweites Mal gestartet werden, gibt es eine Fehlermeldung, dass Mercator
nicht gestartet werden kann.

1.2.1 Mercator Bedienoberflache

Die Mercator Bedienoberflache ist die Schnittstelle zwischen dem Benutzer und
den in Mercator hinterlegten Daten. Dabei wird auf eine mdglichst grafisch-
visuelle, intuitive und gleichzeitig effiziente Darstellung der Daten wertgelegt.

1.2.2 Datenserver

Der Datenserver dient zur Kommunikation der Mercatorsoftware mit den in der
Konfiguration hinterlegten peripheren Systemen. Dies sind z.B. Steuerungen von
Robotern oder Anlagen oder auch die Umschaltbox der Firma Sikora mit daran
angeschlossenen Sensoren. Uber diese Verbindungen kénnen Prozessdaten oder
Roboterdaten empfangen und gespeichert werden.

1.2.3 Aufrufparameter

Mit den Aufrufparametern bzw. Kommandozeilenparametern l&sst sich das
Startverhalten von Mercator konfigurieren. Dazu mit Rechtsklick auf das Desk-
top-lcon von Mercator den Eigenschaftdialog 6ffnen und unter dem Karteireiter
»Verknipfung® die Aufrufparameter in die Zielzeile eintragen.
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Eine Liste aller méglichen Aufrufparameter erhalten Sie mit dem Aufrufparame-
ter ,,-h“. Mit diesem Zusatz startet Mercator und bringt Ihnen eine Liste von
mdglichen Parametern:

Info

=
-k
-F:

Liste der Kommandozeilenparameter:
-debug: Eswerden zusatzliche Debugausgaben gemacht
-0D:  Mercator startet den Datenserver nicht
-oMFS: Mercator startet den NFS-Server nicht

-open: offnetdie Datel, die nach dem apen angegeben wird
-EINRICHTER: Mercator wird kontinuierlich als Einrichter betrieben
“SPEZIALIST: Mercator wird kontinuierlich als Spezialist betrieben
-ADMINISTRATOR: Mercator wird kantinuierlich als Spezialist hetrieben
-no3D: Mercator ohne 30 starten

Mercator wird als Administrator gestartet
Startet den KonfigEditor staft Mercataor
Riicksichern der mcz Dateien

-debug:

-R:

-open:

Mit diesem Parameter werden zusdtzliche Ausgaben wérend des
Programmablaufs erzeugt, die im Problemfall hinweise zur
Problemlésung bieten.

oD bedeutet ,,ohne Datenserver® und unterbindet den automatischen
Start des Datenservers

ONFS bedeutet ,,ohne NFS“. Der NFS server wird in Verbindung mit
VRS-Steuerungen zurm Datentransfer benétigt. Mit diesem Parameter
wird der Programmstart des NFS-Servers unterbunden

Startet die Software als Administrator der Sikora GmbH und ermdglicht
zusétzliche Funktionen

Startet nicht die Mercator-Bedienoberflaiche, sondern einen
Konfigurationsdialog, in dem die Konfiguration bearbeitet werden
kann.

Riicksichern von mcz-Dateien

Offnet die Datei, deren Namen im AnschluR in Anfiihrungszeichen
folgt

-EINRICHTER: Mit dieser Option, wird das Programm mit dem User-Level

Einrichter kontinuierlich ausgefihrt. Eine automatische Abmeldung
erfolgt nicht.

-SPEZIALIST: Mit dieser Option, wird das Programm mit dem User-Level

Spezialist kontinuierlich ausgefiihrt. Eine automatische Abmeldung
erfolgt nicht.

-ADMINISTRATOR: Mit dieser Option, wird das Programm mit dem User-

-no3D:

Level Administrator kontinuierlich ausgefiihrt. Eine automatische
Abmeldung erfolgt nicht.

Mercator wird ohne 3D gestartet
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DIE AKTIVIERUNG DER LIZENZ

Die Mercator-Software kann nach einer Installation bis zu 40 Tagen kostenlos
genutzt werden. Innerhalb dieser Zeit hat der Kunde die Mdglichkeit die Soft-
ware mit einer Lizenz zu hinterlegen. Ist die Bestellung der entsprechenden
Lizenz erfolgt, muss die Lizenz auf dem System entsprechend aktiviert werden.
Die Aktivierung erfolgt in zwei Schritten:

Zunéchst missen Sie einen Fingerprint ihres Systems erstellen und diese an die
Sikora GmbH senden.

Im zweiten Schritt bekommen Sie eine Datei (merckey.dll) von der Sikora
GmbH gesendet, die dann Ihre Lizenz auf diesem Rechner aktiviert.

1.2.4 Erstellen eines Fingerprints:

Unter dem Meni( Hilfe, durch klicken auf ,,Mercator aktivieren®.

Der folgende Dialog erscheint:

Mercator-Aktivieren

Haben Sie schon eine Lizenzschlissel-Datei erworben?

Falls ja, sowshlen Sie ihn im falgenden Dateidialog zum imporieren aus!

Hierbei handelt es sich um eine DLL-Datei die Sie von der Firma Sikora erworben haben,

Wenn Sie noch keine ,,merckey.dll“ von der Sikora GmbH erhalten haben, so
driicken Sie bitte ,,Nein“.

Sie kdnnen nun einen Fingerprint Ihres Systems erstellen.

Mercator-Aktivieren

YWollen Sie einen Fingerprintwon diesem System erstellen?
Diesen senden Sie bitte der Firma Sikora zu!
Sie erhalten dann in Kiirze eine giiltige Lizenz-Schlissel-Datei.

Speichern Sie die Fingerprint Datei (z.B. ,fingerprint_# 65535 000.prt*) ab und
senden Sie diese an die Sikora GmbH (sikora@sikoragmbh.de).

In &lteren Versionen ist dieses Meni nicht verfugbar. In diesem Fall bitte die
»Fingerprinter.exe* aus dem Installationsverzeichnis ausfithren. Nach dem Start
der Fingerprinter.exe erscheint der seitlich abgebildete Dialog.

Driicken Sie Fingerprint erstellen und geben Sie im folgenden Dateinamedialog
einen Namen fir die zu erstellende Fingerprint-Datei ein (z.B. ,Finger-
print_<seriennr>“ ). Die anschlielend erstellte Datei senden Sie bitte an folgen-
de E-Mail-Adresse: sikora@sikoragmbh.de.
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Dieses Programm erstellt einen
Fingerprint des Computersystems.
kKlicken Sie aut 'Fingerprint erstellen’ um
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1.2.5 Aktivierung der Lizenz:

Nach dem Click auf das Menl <Hilfe - Mercator aktivieren> bestétigen Sie
den folgenden Dialog bitte mit Ja.

Mercator-Aktivieren

Haben Sie schon eine Lizenzschliissel-Datei erworben?
Hierbei handelt es sich um eine DLL-Datei die Sie won der Firma Sikora erworben haben,
Falls ja, sowahlen Sie ihn im folgenden Dateidialog zum importieren aus!

Ja . MNein

Im folgenden Dateiauswahl-Dialog wéhlen Sie bitte die Datei <merckey.dll>

aus.

Wenn in dlteren Versionen ist dieses Meni nicht verfiigbar, dann kopieren Sie
bitte die Datei <merckey.dll> in das Installationsverzeichnis.

Zur Uberpriifung, ob die Aktivierung erfolgreich war, kénnen Sie nochmals auf
das Meniu <Hilfe > Mercator aktivieren> klicken. Wenn der folgende Dialog
erscheint war die Aktivierung erfolgreich.

Mercator

lhre Mercator-Yersion ist bereits fiir dieses System aktivier!
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2 DAS BASISMODUL

Das Basismodul stellt alle Funktionen fur die Einrichtung der Software, fur die
Verbindung zu Steuerungen, fiir die TCP-Bestimmung sowie zur Anzeige von
Diagrammen und 3D-Roboterbahnen im IPO-Takt zur Verfigung. Es beinhaltet
den Mercator-Explorer, den Layout-Manager und die Druckfunktion zur Doku-
mentation.

2.1 DIE BEDIENOBERFLACHE VON MERCATOR

Nach dem Programmstart zeigt sich das folgende Bild:

Fenstertitelzeile

|| Mercator D:\MercatorDaten\demo.cfg X QIEE

Datei Zelle VRS Prc Ei Hilfe

( :' 5 = | Pilothalle F e 1|
Mendileiste pris— ¥ I IL’ . “> |]|] E — =

Iconleiste

Szeneriebereich

Meldungen | Wwamungen | Fehlermeldungen Debug-Me\dungenl

4/( Meldungs- und Logbereich )

Hilfe Tnfo E -

In der Fenstertitelzeile wird die aktuell geladene Konfiguration der Software
angezeigt. Die Navigation und Steuerung in Mercator kann entweder uber die
Menis der Mendileiste oder entsprechende Icons der Iconleiste erfolgen. Die
Bedeutung der einzelnen Icons wird mittels eines kleinen Hinweisfensters (Hint)
angezeigt, sobald man mit dem Mauszeiger auf das betreffende Icon zeigt. Die
Mendus in der Menlleiste sind: ,,Datei* fur verschiedene Dateifunktionen, ,,Zel-
le* fur das Anzeigen / Einrichten der hinterlegten Bearbeitungszelle, sowie die
Ments ,Einstellungen* und ,,Hilfe“. Je nach eingestelltem Robotersteuerungstyp
erscheint in der Meniileiste ein Men( des jeweiligen Namens (hier: VRS) zum
Anzeigen und Einrichten des Roboters/Scanners. Die Mercator-Zusatzmodule
schalten dann weitere modulspezifische Menus (hier: Prozessdaten) frei.
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Die Iconleiste unterhalb der Menis erméglicht einen schnellen Zugriff auf ein-
zelne Funktionen. Die Iconleiste ist aufgeteilt in verschiedene Bereiche:

= R By

» Hauptmeni:

Datei 6ffnen, Drucken, Datei importieren, Dateimanager, Nutzerlevel

» Toolmeni:

Taschenrechner
Bl ?

Display ausrichten, Kennlinien anzeigen, Daten Serverjobs anzeigen

B>

> Nebenmeni:

> Recordermeni:

Play, Pause, Stop;

» Umschaltmenii: Pilothalle |f‘ raba -

Zelle, Roboter/Scanner
» Folgennamemeni: z.Zt ohne Funktion

Unterhalb der Iconleiste befindet sich der Szeneriebereich in dem verschiedene
Displays mittels Karteireiter ausgewahlt werden kénnen. Beim Start von Merca-
tor ist dort nur das allgemeine Fenster zu sehen. Wird der Dateimanager getff-
net, erhdlt er ein Display mit dem Namen ,,Explorer”. Weitere Displays werden
nach der gedffneten Datei und dem zugehdérigen Roboter benannt.

Ganz unten befindet sich der Meldungs- und Logbereich, der in Abschnitt 2.9.10
beschrieben wird.

Wichtiger Hinweis: Der Zugriff auf die verschiedenen Funktionen, Menus und
Optionen ist abhéngig von der Berechtigungsstufe des jeweiligen Anwenders. Es
gibt in Mercator funf verschiedene, mit einem Kennwort versehene Berechti-
gungsstufen. Wahlt man eine Funktion, fur die ein anderer Benutzerlevel nétig
ist, erscheint ein Dialog mit der Aufforderung zur Anmeldung des mindestens
erforderlichen Benutzerlevels.

2.2 DAS RECHTE-KONZEPT IN MERCATOR

Fur eine groRitmdgliche Sicherheit gibt es bei der Nutzung von Mercator mehre-
re, in ihren Rechten abgestufte Benutzerlevel. Ist kein Benutzer angemeldet,
bestehen nur Betrachtungsrechte.
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Es gibt die folgenden Benutzerlevels:

o Bediener: Der Bediener hat den niedrigsten Level und darf innerhalb der
Software nur Daten ansehen. Es sind nur die Mendis/Icons angezeigt, mit
denen man Dateien 6ffnen, visualisieren und drucken kann. Es sind keine
Systemeinstellungen oder andere Einstellungen veranderbar.

e Einrichter: Der Einrichter hat alle Mdglichkeiten des Bedieners und kann
zusétzliche einfache Einstellungen in der Software vornehmen. Die im Fol-
genden aufgelisteten Mdéglichkeiten stehen dem Einrichter zur Verflgung.

0 Kennlinien anschauen, verdndern
o0 Folgen/Roboterprogramme eingeschrankt editieren
0 Routen editieren

0 Referenznédhte 16schen und erzeugen, sowie Offsetwerte der Refe-
renznéhte dndern

0 Spanner und Bauteile editieren
0 Marker editieren

e Spezialist: Der Spezialist hat alle Mdglichkeiten des Einrichters und kann
alle notwendigen Einstellungen modifizieren. Folgende Mdglichkeiten ste-
hen dem Spezialisten zusétzlich zur Verfligung:

0 Alle Arten von Objekten positionieren

0 Roboterkinematik speichern

o0 Einige Mercator Dateipfade anzeigen und dndern
0 Alle Arten von Néhten editieren

0 Referenzmarker editieren

e  Administrator: Der Administrator hat alle Mdéglichkeiten des Spezialisten
jedoch zusatzlich die Aufgabe, die Benutzerverwaltung zu Gibernehmen.

o Hersteller:  Nur der Hersteller hat alle Mdglichkeiten zur Bedienung, Ein-
richtung und Konfiguration der Software. Aulerdem gibt es zusatzlich De-
bugausgaben, um bei Softwareproblemen schneller die Ursache zu ermit-
teln.
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Die hier dargestellten Nutzungsrechte spiegeln den Stand von Juli 2014 wieder.
Die Standardpassworter fiir die einzelnen User sind:

Wolfsburg (Bediener)
Mosel (Einrichter)
Kassel (Spezialist)
Berlin (Administrator)

Einstellungen | Hilfe

| Display Manager »
Fur die personenbezogene Userverwaltung muss der Administrator die entspre- SKP'aCI_“‘“j ’
ennlinien 4
chenden User anlegen. Unter dem Meni Einstellungen->Userliste 6ffnet sich der Prozesse »
folgende Dialog zur Userverwaltung: Farbliste
Userliste
Kennwdorter andern 4
I_‘ Userverwaltung — (=] i:h Routen-Abgleich Einstellungen
v Bestatigungsmeldungen als Log
| User hinzufiugen | Userlevel andermn ‘ User Idschen | Sichern
: Laden
Mame Lewvel
1
Ubernehmen | Abbrechen |

Durch driicken des Button ,,User hinzufligen* wird der folgende Dialog gedffnet:

I_‘ Usereingabe lﬁ]

MName:

Fasswort zuricksetzen |

ok | Abbruch |

Der Administrator muss den Namen des neuen Users eintragen und den entspre-
chenden Level zuordnent.

Wenn ein User neu angelegt wurde, hat er zunéchst ein Default-Passwort. Dieses
Default-Passwort entspricht exakt dem Namen des Benutzers. Bei der ersten
Anmeldung des Benutzers am Mercator-System, wird der Benutzer aufgefordert
ein eigenes personliches Passwort einzugeben. Das Passwort muss mindestens 4
Zeichen lang sein.

Wenn der Nutzer sein Passwort vergessen hat, muss sich dieser an den entspre-
chenden Administrator wenden. Nach dreimaliger Fehleingabe des Passwortes
wird der Benutzerlevel auf den kleinsten Level gesetzt.
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2.3 ZELLEN UND ROBOTER-/SCANNERAUSWAHL

Filothalle |f" roba - |
In der Konfiguration von Mercator sind Zellen, sowie die dazugehdrigen
Roboter/Scanner  hinterlegt. ~ Zellen  sind in  Mercator  virtuelle
Produktionsanlagen, die mit eigenem Namen und eigener Koordinatenposition
versehen werden konnen und die Roboter als virtuelle Produktionsmittel
enthalten. Im Umschaltmeni kénnen sowohl die Zelle als auch der Roboter
ausgewahlt werden. Wenn nur eine Zelle eingerichtet ist, ist keine
Zellenumschaltung méglich und der Name der Zelle wird als Text angezeigt.
Wenn nur ein Roboter in der Zelle hinterlegt ist, ist auch eine
Roboterumschaltung nicht méglich. Mit dem Umschalten eines Roboters passen
sich die Hauptmenis entsprechend an. Es lassen sich spezifische Einstellungen
in den Hauptmendis auch nur fiir die momentan aktive Auswahl machen.
24 DAS MENU <DATEI>
Unter dem Menii Datei kann man alle wichtigen Funktionen zum Lesen, Aus- Zelle KUKA MeMo Prozessdaten Einstellung
wahlen und Speichern von Dateien auswahlen. Grundsétzlich gibt es drei ver- Neu D
schieden Dateitypen, die mit Mercator angezeigt werden kénnen: ?:..E:E..n qh_g_Fi
. . - . Importieren
» Diagramme sind zweidimensionale Darstellungen von Messungen oder EK:MEI_EH
Kurvenverldufen. In Mercator werden diese mit den jeweiligen physika- Speialist abmelden Strge A
lischen Einheiten dargestellt, die mit entsprechenden Kennlinien umge- Datei-Manager Strg+E
rechnet werden kénnen. Es gibt zwei verschieden Typen von Kurven- Drucken gD
Verléufen' Konfiguration 4

Mercator-Kenfiguration exportieren

Mercator-Kenfiguration importieren

o0 Bindre Verlaufe sind Darstellungen, deren Y-Werte nur 0 oder
1 sein kdnnen. Diese werden in einem separaten Fenster darge-

Beenden

1 d:\mercatordaten'folge22.src Strg+F3
stellt 2 D:\MercatorDaten\folgedl.src

o0 Analoge Verlaufe sind Darstellungen, deren Y-Werte beliebige
Zahlen annehmen koénnen. Diese werden in einem separaten
Fenster angezeigt.

» Bahndaten sind Datensétze, die einen geometrischen Verlauf enthalten
und somit auch dreidimensional im Raum dargestellt werden konnen.
Diese Datensatze werden in Mercator auch als Route bezeichnet. In den
Diagrammen dieser Routen wie z.B. im Geschwindigkeitsverlauf kann
die X-Achse zwischen Zeit und Weg umgeschaltet werden. In Mercator
werden Bahndaten, die mit einem Bauteil verbunden sind, als Spur bzw.
Naht verwaltet.

» Roboterprogramme sind Programme aus den verschiedenen Roboter-
steuerungen, die mit Mercator genauso angezeigt werden kdnnen, wie
Bahndaten bzw. Routen.
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2.4.1 Dateiformate

Grundsatzlich gibt es Mercator-eigene Formate und allgemeine Dateiformate
anderer Systeme. Die Mercator Formate sind im Folgenden kurz erlautert:

>

»

*.cfg: Die Mercator-Software l1&dt beim Programmstart eine
Konfigurationsdatei, in der das zu bearbeitende System abgebildet
wird. In dieser Datei sind alle relevanten Daten wie z.B. Bauteile,
Spanner, Roboter/Scanner mit den jeweiligen Steuerungen hinter-
legt.

* dia: Diagramm-Dateiformat
*.dsa: erweitertes Diagramm-Dateiformat
*.MCZ: Dateien dieses Typs enthalten ein Abbild einer Merca-

tor-Systemkonfiguration zwecks Sicherung und schneller Wieder-
herstellung einer bestimmten Mercator-Systemkonfiguration.

*.mpr: Mercator-Projekt-Datei; Datensatz, der alle notwendi-
gen Daten zur Darstellung einer Szenerie enthélt wie z.B. Bauteile,
Vorrichtungen und Bahndaten. Es kénnen auch mehrere Routen in
diesem Dateityp hinterlegt sein.

*.mtp: Mercator-Templates sind Daten, die im Template-
Editor generiert und editiert werden kénnen. Diese sind Vorlagen
zur Scannerprogrammierung.

*.mtz: Mercator-spezifisch komprimierte CAD-Dateien

Die allgemeinen Dateiformate sind zum Beispiel:

>

>

Mercator Version 7 Basismodul

Juli.2014

*.ibg: Bahndaten aus der ASCII-Schnittstelle
*.prg, Roboterbahndaten von SEF

*src, *.dat Roboterbahndaten von Kuka

*.Is Roboterbahndaten von FANUC
*.dia: Textformatierte zweidimensionale Beschreibung von
Kurven

*.igs, *.iges, *.stp, *step, *.x: spezielle CAD-Dateiformate
*.dxf 2D Graphik-Format zum Importieren von Bahnen

*axt: ASCII-Text-Datei
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2.4.2 Neu

Hier kann der Benutzer eine neue Datei anlegen. Es kann entweder ein neues
Diagramm, also ein zweidimensionaler Graph, oder ein neues Roboterprogramm
erstellt werden.

2.4.2.1  Neues Diagramm (F2)

Der Benutzer kann hier ein neues Diagramm anlegen. Es erscheint der seitlich
dargestellte Eingabedialog. Der Benutzer kann nun einen Namen fur den Gra-
phen und dessen Farbe eingeben, der in dem neuen Diagramm dargestellt wird.

Zusatzlich muss der Benutzer die jeweiligen Einheiten der Achsen auswéhlen.
Beim ersten Klick auf die Auswahl erscheinen alle physikalischen GréRen, die in
Mercator verwaltet werden. In Absatz 2.13.1 sind die mdglichen physikalischen
GroRen aufgelistet. Nach der Auswahl der physikalischen Grofie kann der Be-
nutzer die Einheit der gewahlten GréRe auswahlen.

ACHTUNG: Wenn der Benutzer eine falsche physikalische GroRe gewahlt hat,
kann er die Eingabe nur Abbrechen und diesen Dialog erneut aufrufen.

2.4.2.2  Neue Folge (STRG F2)

Diese Option setzt das Modul Folgeneditor voraus. Der Benutzer kann hier eine
neue ,,Folge” anlegen. Zunéchst kommt eine Auswahl, ob eine neue Folge, ein
neues UP oder ein neues Makro angelegt werden soll. Wird eine neue Folge oder
ein neues UP ausgewahlt, muss der User als ndchstes ein Werkzeug auswéhlen,
das er zur Programmierung der Folge/Up benutzen mdéchte. Anschliessen kann
der User noch eine Home-Position aus anderen Folgen Ubernehmen. Die
Folge/Up wird im Edit-Modus getffnet, so das der User gleich mit der
Programmierung einer Bahn beginnen kann.
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[Datei] Zelle KUKA MeMo Prozessdaten Einstellungen Hilfe
Neu v neues Diagramm F2
Offnen s =] neue Folge Strg+F2

Speichern strgs |

Graph-Eigenschaften

Farbe: |IM00289E -

H-Achse “r-Achse

Einheiten: h -

Ahbrechen

b

w

I_‘ neue Folge lﬁ

Wahlen Sie einen Typ aus
-
Ok | Abbrechen |

L‘ Werkzeugauswa...ﬁ

Withlen Sie eine Werkzeug aus!

Ok Abbrechen




2.4.3 Datei 6ffnen (F3)

Es offnet sich ein Standard Datei-Offnen-Dialog, bei dem der Benutzer die zu
offnenden Dateiformate unter Objekttyp auswahlen kann. Das vorausgewéhlte
Verzeichnis wird auf den Pfad des aktiven Roboters gesetzt.

% Datei offnen ti&]
Suchenin j ef Ev
P Name - Anderungsdatum i
. -hbﬁ y Prozessdaten 28.05.2012 02:24
uletet bosucht Referenzbahnen 28052012 02:24
| roba 28052012 02:24 E
Deskiop FLGOOLCMT 24052012 11:11
== FLGOO2.CMT 24.05.2012 11:11
= FLGOO3.CMT 24.05.2012 11:11
Bibliotheken FLGOO4.CMT 24052012 11:11
i L FLGOO5.CMT 24.05.2012 11:11
- FLGOO6.CMT 24.05.2012 11:11
Computer
P N FLGOO7.CMT 24.05.2012 11:11
m FLGOOB.CMT 24.05.2012 11:11
Netzwerk FLGO09.CMT 24.05.2012 11:11
| roieninces - S
Objekiname: [debug_polyErg_recordD1 dia - Offnen
Objekttyp: ‘aHe unterstiitzten Formate j Abbrechen

Nach der Auswahl einer entsprechenden Datei, wird diese mit dem Display-
Layout gedffnet, das der Benutzer unter <Einstellungen - Displaymanager>
ausgewahlt hat. Die ausgewahlte Datei wird in die Historie am Ende des Datei-
menus hinzugefiigt und kann mit SHIFT F3 wieder gedffnet werden.

2.4.4 Datei speichern/Datei speichern unter (STRG-S)

Nach der Wahl der Option ,,Datei speichern“ wird gefragt, ob der Nutzer die
Szenerie als Projekt speichern will. Dazu wird dann eine Mercator-Projektdatei
.mpr erzeugt, die alle notwendigen Daten aus dem aktuellen Fenster fiir die vol-
len Mercatorfunktionen speichert. Wird die Frage verneint, so wird lediglich das
bearbeitete Roboterprogramm gespeichert, analog zur Funktion des Datei Expor-
tierens (). Die so erzeugte Datei entspricht einem Roboterprogramm der
jeweiligen Robotersteuerung.

Als néchstes 6ffnet sich ein standard Datei-Speicher-Dialog, bei dem der Benut-
zer das zu speichernde Dateiformat unter Dateityp auswahlen kann. Das voraus-
gewahlte Verzeichnis wird auf den Pfad des aktiven Roboters gesetzt. Als vo-
rausgewahltes Format wird das Format vorgeschlagen, mit dem die Datei geoff-
net wurde.
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Datei | Zelle KUKA MeMo Prozessdaten  Einstellung

MNeu 3
Offnen F3
Speichern Strg+5
Importieren

Exportieren

Spezialist abmelden Strg+A
Datei-Manager Strg+E
Drucken Strg+D
Konfiguration »

Mercator-Konfiguration exportieren

Mercator-Konfiguration importieren
Beenden

1 d\mercatordaten\folge2 src Strg+F3
2 D\MercatorDaten\folgedl.sre

=

Mercator

Machten Sie die gesamte Szenerie als Projekt speichem?

Ja




L‘ Speichern unter @
Speichemnin: | | M j & cf B
= Name - Anderungsdatum
- ";7 3 Prozessdaten 28.05.2012 02:24
izt it
dletribesue Referenzbahnen 28052012 0224
" & roba 28052012 0224
Deskiop I manuelle_messung.dia 24.05.2012 14:58
Biblictheken
Computer
"'11
Netzwerk
< 1 *
Dateiname: |manuel\efmessung dia j Speichern
Dateityp: |D\agramm(” dia) j Abbrechen

Die ausgewdhlte Datei wird in die Historie hinzugefugt und kann mit SHIFT F3
wieder get6ffnet werden.

2.4.5 Importieren/Exportieren

Diese Ments verhalten sich wie die Menis 6ffnen / speichern, haben jedoch
Roboterprogramm-Dateitypen vorausgewahit.

2.4.6 Benutzer an-/abmelden(STRG-A)

Mit diesem Meni kann sich ein Benutzer anmelden. Es folgt ein Dialog, in dem
der Benutzer seinen in Mercator hinterlegten Benutzernamen eingeben kann.
Wenn der Benutzer seinen Namen richtig eingegeben hat, folgt die Eingabe des
Passwortes. Hat der Benutzer seinen Namen falsch eingegeben, wird der Dialog
geschlossen und eine entsprechende Warnung ausgegeben.

= | 5] [

|Administrat0r ﬂ

L‘ Passwort-Eingabe

YWahlen Sie bitte lhren Benutzerlevel:

Bitte gelben Sie das Passwort ein: ||

Abbruch || Ok |

SliKORa

k% Text Eingabe &J
| MName des Users
Ok |

Ahbrechen |

Der Benutzer hat automatisch seinen im System hinterlegten Benutzerlevel
voreingestellt. Wenn der Benutzer in einem niedrigen Level angemeldet werden
mdochte, kann er diesen hier entsprechend auswahlen. Nach der Eingabe des
richtigen Passworts sind der Benutzer entsprechende Rechte im System
freigeschaltet.

Der Menipunkt zeigt nun den Level des angemeldeten Benutzers an. Wahlt der
Benutzer diesen Men(punkt erneut aus, wird der Benutzer abgemeldet.
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2.4.7 Mercator-Dateimanager(STRG-E)

Der Dateimanager ist eine dem normalen Windows-Explorer nachempfundene )
Oberflache, die es gestattet, alle fir Mercator relevanten Dateien und Dateitypen
Ubersichtlich zu verwalten. Der Aufruf des Dateimanagers erfolgt entweder Uber
den entsprechenden Meniipunkt oder das Icon. Die Bedienung des Dateimana-
gers ist in Kapitel 2.5 ausfuhrlich beschrieben.

2.4.8 Drucken(STRG-D) =

Wenn eine Registerkarte mit einer Datei aktiv ist und man wahlt dieses Menli
aus, so wird automatisch diese Datei mit dem aktiv eingestellten Drucklayout in
der allgemeinen Registrierkarte angezeigt.

Wenn keine Datei gedffnet wird, kann der Benutzer das Drucklayout bearbeiten.
Die ausfuhrliche Beschreibung des Druckens ist im Kapitel 2.14 beschrieben.

2.4.9 Konfiguration

Die Konfiguration von Mercator ist in einer *.cfg Datei hinterlegt. Beim Start
von Mercator wird automatisch die eingestellte cfg Datei geladen. Eine andere
Datei kann mit dem Benutzerlevel Spezialist geladen oder gespeichert werden.
Mit dem Benutzerlevel Administrator darf die Konfiguration auch bearbeitet
werden

2.49.1 Konfiguration laden

Nach dem Klick auf dieses Menii, wird ein Standard Datei-Offnen-Dialog ge-
startet, bei dem eine andere Konfigurationsdatei ausgewahlt werden kann.

2.4.9.2 Konfiguration bearbeiten

Nach dem Klick auf dieses Mendi, bendtigt der Benutzer eine Berechtigungs-CD.
Auf dieser CD ist eine Datei hinterlegt, mit der der Benutzer die Konfiguration
bearbeiten darf. Wenn der Benutzer eine entsprechende Lizenz fir die Bearbei-
tung der Konfiguration erhalten hat, kann der Benutzer die Konfiguration auch
ohne die CD verdndern. Die ausfuhrliche Beschreibung zur Bearbeitung der
Konfiguration befindet sich im Abschnitt 2.15.

2.49.3  Konfiguration speichern

Nach dem Klick auf dieses Meni, wird ein Standard Datei-Speichern-Dialog
gestartet, bei dem die aktuelle Konfigurationsdatei gespeichert werden kann.

2.4.10 Mercator-Konfiguration exportieren

Zum Exportieren bedarf es des mindestens des Levels Einrichter. Wahrend beim
»Konfiguration speichern* die komplette Konfiguration gespeichert wird, kon-
nen beim exportieren gezielt Komponenten der Konfiguration selektiert werden.
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Das erscheinende Fenster besteht aus drei Bereichen:

Links werden die Komponenten der aktuellen Konfiguration in einer Baumstruk-
tur dargestellt. Durch klicken auf die Plus-Symbole werden die Knoten aufge-
klappt. Per drag-and-drop kénnen dann Komponenten in den rechten Bereich
gezogen werden.

k% Konfiguration Exportieren =@ Py

Datei Bearbeiten Hilfe
aktuelle Konfiguration exportierte Elemente

B¢ Ausgewshit

- E DrsMencatoilatentLabor.cfg

-0 kopf [# 08500 334]

[ Farbliste

[ ZuweisungsListe

Zelle [Labor] [Labor]

~[E] Eigerschatten
ApplicationProcessMap

% Roboter [Fanuc3) [Fanuel3]
& Foboter [Mosh] [Noah]

% Fioboter [Kain] [Kain]

?" Karnera [Karmera_1] [Kamera_
B9 K amera [Kamera_1] [Kamera
F.amera [Kamera_2] [Kamera_
Karners [Farmera_3] [Kamera_
Trackertap

ﬂi ZELLEM_UMGEBLNG
H-[ Displaytanager

M- E-E-FE-

< i 3

gefundene Dateien

EHE 3DModelle
2 Werkzeuge
= Ql aptik.x H
ol alol x
Tl alo3_Ograd » J

Start Abbruch

Im unteren Bereich werden die gefundenen Dateien zu den zu exportierenden
Elementen angezeigt. Mit dem ,,Start“-Button wird dann die Export-Datei er-
zeugt.

2.4.11 Mercator-Konfiguration importieren

Ab dem Level Spezialist dirfen Konfigurationen auch importiert werden. Somit
kénnen gezielt Komponenten einer Konfiguration aus einer .mcz oder .cfg Datei
per drag-and-drop ausgewéhlt und der aktuellen Konfiguration hinzugefiigt wer-
den.

2.4.12 Beenden

Mit diesem Menipunkt wird Mercator beendet. Eventuell getffnete Dateien
werden zuvor geschlossen und falls sie verandert wurden erfolgt eine Speicher-
abfrage.

2.4.13 Historie

In Mercator wird automatisch eine Historie von den Dateien angelegt, die vom
Benutzer gedffnet oder gespeichert wurden. Die Eintrage in der Historie werden
im Datei-Meni ganz unten angezeigt. Mit der Tastenkombination STRG-F3
kann der jlingste Eintrag sofort gedffnet werden.
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Datei | Zelle KUKA MeMo Prozessdaten Einstellung

MNeu 3
Offnen F3
Speichern Strg+5
Importieren

Exportieren

Spezialist abmelden Strg+A
Datei-Manager Strg+E
Drucken Strg+D
Konfiguration 3

Mercator-Kenfiguration exportieren

Mercator-Konfiguration importieren

Beenden

1 d:\mercatordaten\folge22.src Strg+F3
2 D:i\MercatorDaten\folgedl.src



2.5 MERCATOR DATEIMANAGER

Nach dem Start des Dateimanager &ffnet sich die eigenstandige Registerkarte
»~Explorer®. In der folgenden Abbildung ist der Dateimanager abgebildet:

|| Allg Fenster Esplorer |

:_":',ﬁ I I [~ Auloorschau sklivieren [~ IBGNnfomtionen Anzeigen I~ Kommentar anzsigen O | -
‘ Inhalt von DriMercatoDsteniFilohalieyobal
= §§ DMercaroDaten Hamiy Grofle  Typ Diatum + [Ubizert | Kommenbar

=4 Piotalle (& Prozessdaten 78052012 022454
= o ot & 20052012 022454
O Prozessdaten 0520012 022454
8 ::_J':"'""h""""" 178 B Tex-Dateser 1505 2012 102120
5 AName r25.052012 102120
| senspeldne 5052012 1021:20
W senspslS g 179 B Tod-Disteser 25 05 2012 102120
& senspsiim 179 B Ted-Disteser 25052012 1021:20
W senspsldnd 052012 10:21:20
| sonspsiSne 5052012 102120
B senspsibn LT b Lk ed
W sensps07 i 052012 10:21:20
| senspeld b 2002102120
W senspsld 0szmz 02120
& senspsiim 179 B Ted-Disteser 25052012 1021:20
& senspsl i 179 B Text+-Dateier 25.052012 10:21:20
W senspsdd m 178 B Toa-Dateser 25052012 102120
Warachau & sensps1 i 179 B Text-Dioteser 25052002 1021.20
Ié F_Fobater_D0EIBG 283 KE Bahndaten 24052012 15:39:32
2 RECORDI0 85 2034B Bahndaten 24052012 153332

3 A_Roboter I.‘!!‘tlﬁt,i -’!l r: Enr-uilnll-l: fﬂ LI:-“ a8 .....\ -

In der oberen Zeile sind die folgenden Funktionen als Icon hinterlegt:

» Aktualisieren der Ansicht: Mit der Funktionstaste F5 oder dem rechts
abgebildeten Button wird die Ansicht aktualisiert.

» NFS conf: hier I&sst sich der NFS-Server fiir VRS-Steuerungen konfi-
gurieren

» Mercator-Symbol: Mit dem Klick auf den rechts abgebildet Button wird
der Eigenschaftsdialog von Mercator ge6ffnet. Der Dialog ist ebenfalls
Uber das Menu <Hilfe=>Mercator Eigenschaften> erreichbar und in
Kapitel 2.10.2 ausfiihrlich beschrieben.

» Autovorschau aktiviert: Mit einem Haken an dieser Auswahl wird
nach ca. 2 sec nach der Auswahl einer *.dia oder einer *.ibg Datei eine
Vorschau angezeigt. Somit ist ein schneller Uberblick iiber den Inhalt
einzelner unterstitzter Dateien moglich. Die Vorschau wird im linken
unteren Fensterbereich des Dateimanagers angezeigt.

» IBGN-Informationen Anzeigen: Mit einem Haken an dieser Auswahl
werden im Path-Inhalt Zusatzinformationen angezeigt, die im Header
einer *.ibg Datei enthalten sind: Es werden die folgenden Spalten hin-
zugefigt:

0 Record-Nr ist die Nr. einer Record-Datei
0 IBGN-Aktiv zeigt an, ob die Bahn von der Steuerung aktiv ab-
gefahren wurde
0 Roboter gibt an, mit welchem Roboter die Bahn aufgezeichnet
wurde.
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>

0 Steuerung gibt an, mit welcher Steuerung die Bahn aufge-
zeichnet wurde.

0 Sensormodul gibt an, mit welcher Software die Aufzeichnung
der Bahn erfolgt ist

Kommentar anzeigen: Bei Roboterbahnen von Kuka steht in den *.src —
Dateien ein Kommentar zu der Roboterbahn. Dieser wird ausgelesen
und in einer extra Spalte angezeigt.

Filter: Mit dem Filter werden gezielt nur die Dateien im Path-Inhalt an-
gezeigt, die das Muster des aktiven Filters im ausgewahlten Verzeichnis
entsprechen. Der Filter kann vom Benutzer so eingestellt werden, dass
nur die entsprechenden Dateien des ausgewahlten Path angezeigt wer-
den. Bei der Eingabe kénnen sogenannten Wildcards (*) benutzt wer-
den, die als Platzhalter fiir beliebige Zeichen stehen. Mit dem Filter
*.dia werden z.B. alle Dateien angezeigt vom Typ dia. Man kann den
Filter nun noch weiter einschréanken, in dem man z.B. Messung*.dia als
Filter eintragt. So werden nur Dateien angezeigt, die im Namensanfang
»Messung“ enthalten und vom Typ dia sind. Kombinationen von meh-
reren Filtern missen durch ein Semikolon getrennt werden. Z.B
*.dia;*.xml fiir alle Dateien vom Typ dia und xml.

ACHTUNG: Nach dem Semikolon sollte kein Leerzeichen eingegeben
werden, da dieses Zeichen mit in das Dateimuster Ubernommen wird.

Button Lupe: Mit dem aktivieren dieses Buttons wird der Filter umge-
schaltet auf eine Suchmaske, die wie ein Filter alle Dateien anzeigt, die
im aktuelle Verzeichnis und in allen Unterverzeichnissen sind. Wird der
Button wieder deaktiviert, wird der urspringliche Filter wieder akti-
viert.

Der Dateimanager gliedert sich in die zwei Bereiche Verzeichnis-Auswahl und

Verzeichnisinhalt.

2.5.1

Verzeichnis-Auswahl

Im linken Fenster des Dateimanagers wird die Verzeichnisauswahl als Bauman-
sicht der Zellenstruktur hinterlegt. Die Zelle baut auf das Daten-Verzeichnis auf.
Die Baumstruktur zeigt alle Zellen an, die in der Konfiguration hinterlegt sind.
Als Unterknoten werden die Roboter/Scanner der Zelle angezeigt. Alle Ver-
zeichnisse unterhalb des Roboters werden ebenfalls als Unterknoten zur Aus-
wahl angezeigt.
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2.5.2 Verzeichnis-Inhalt

Das rechte Fenster zeigt den Inhalt des im linken Fenster angewahlten Zweiges

des Verzeichnisbaumes.

MName

& Prozessdaten

& Referenzhahnen
HE test] dia

o test1 Zeit dia

ot testlWeg.dia

Eore hessunglb.dia

et bMessungl.dia

Fi debug_summe.dia
£ debug_divisor.dia
RLH Scansonic.dat
Z2_DM_030101_2669.dia
% xref.bxt

A th.olia

HE Testmittelwant dia
A testmittelwert] dia
G i1 i

A it dia

HHE cichtbar.dia

ﬁ testw] dia

A test]_Bit.dia

g RecipeAssemblyListtd
% Trafo bt

A test?_Bitdia

A test_Bit.dia

Grofe Tvp Daturn # | Uhrzeit
12.03.2mz 05:55:34

012201 18:51:34

40 kB Diagrarnrm 25.03.2012 13:35:52
570 kB Diagramm eh.032mez 10:49:58
232 B Diagramm 2h.03.2M2 10:49:58
267 kB Diagramm eh.03zmaz 10:41:20
267 kB Diagramm eh.03z2mez 10:40:58
186 kB Diagramm 21.03.2m2 18:06:12
1 kB Diagrarnrm 21.03.202 18:06:12
543 B ASCIl Bahndaten 18.03.2M2 131432
552 kB Diagramm 168.03.2M2 14144
445 B Text-Dateien 21.0ez2maz IR E et
233 kB Diagramm 13.022M2 234642
476 kB Diagramm 1302202 11:02:45
267 kB Diagramm ne.nzema 075658
265 kB Diagramm n.mzmaz 205638
265 kB Diagramm n.mazmaz 181814
267 kB Diagramm n.mzmaz 10:21:06
4 kB Diagramm 29.01.z2me 20:47.06
267 kB Diagramm 27.ma2ma 14:13:58
596 kB Text-Dateien 17.01.2mz 031432
74 B Text-Dateien 16.01.2M2 18:18:24
B4 kB Diagramm 18.117.20M 00:28:14
B3 kB Diagramm 17.11.201 06:43:24

In dieser Ansicht kdnnen auf die angezeigten Dateien und Ordner die aus dem
Windows — Explorer bekannten Sortierungen durch klicken auf die Uberschrift
der jeweiligen Spalten in aufsteigender oder absteigender Reihenfolge vorge-

nommen werden.

Dateien kdnnen mittels Doppelklick oder mittels Rechtsklick und Auswahl des
Meniipunktes Offnen in einem Fenster gedffnet werden. Die Ansicht, d.h. wel-
che Fenster in welcher Anordnung und mit welchem Inhalt ge6ffnet werden, legt
man in den Einstellungen des Displaymanagers fest.

Folgende Optionen stehen fiir das Bearbeiten einer Datei oder eines Ordners
durch Rechtsklick auf die Datei beim Dateimanager zur Verfugung:

Offnen in einem Fenster

Anzeigen als Text
Bearbeiten als Text
Umbenennen

Neu
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Zeigt den Inhalt der Datei mit dem jeweils ausge-
wahlten Displaylayout graphisch an.

Zeigt den Inhalt der Datei als Text an
Ermdglicht das Editieren des Dateitextinhaltes
Datei kann umbenannt werden.

Neuanlegen eines Ordners oder einer Datei
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Offnen in einem Fenster
Anzeigen als Text
Bearbeiten als Text
Umbenennen

Neu
kopieren
|&schen

Extrahieren

Eigenschaften

F3
F4
F2

Strg+C
Entf

F11



kopieren

Loschen

Extrahieren

Eigenschaften

Kopiert die markierte (n) Datei(en) in die Zwischen-
ablage

Loschen der markierten Datei(en)

Ermdglicht, dass einzelne Polygone einer Datei direkt
in eine andere Datei Ubertragen werden kann, ohne
das die Datei vorher angezeigt wird.

Zeigt die Dateieigenschaften (GroRe, Speicherort...)
an

Das Icon in der linken Ecke des Dateimanagers erzwingt das Neu Laden des
Mercator-Ordners und zeigt dessen Inhalt als Liste im rechten Fenster an. Dies
kann erforderlich sein, wenn im Hintergrund neue Dateien erzeugt wurden.

Das Stammverzeichnis kann durch Klicken auf die Belgische Flagge in der obe-
ren Zeile des Dateimanagers bearbeitet werden. Hier kdnnen gegebenenfalls die
Pfade der Daten- oder Installationsverzeichnisse verandert werden.

Folgende Tastenkirzel sind hinterlegt:

e STRG-A:

e STRG-C:
terlegt

e STRG-V:

o Entf:

Wahlt alle Dateien aus.

Alle ausgewahlten Datei werden in einem Buffer hin-

Fugt alle im Buffer hinterlegten Dateien ein.

Mit der Entfernen-Taste kann eine Auswahl von Da-
teien geloscht werden. Das Léschen muss in dem ne-
benstehenden Dialog bestatigt werden.

Der Dateimanager verwaltet intelligent die relevanten Dateien und erkennt auch
zusammengehorige Dateien wie bspw. *.dia und *.xml — Dateien. Beim Kopie-
ren einer DIA-Datei wird die XML-Datei automatisch mitkopiert.
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26 DAS MENU <ZELLE>

Unter dem Meni Zelle gibt es drei Untermeniis mit denen die virtuelle Umge-
bung der Arbeitsstation eingerichtet und angezeigt werden kann. Diese sind in
den folgenden Kapiteln naher beschrieben.

2.6.1 Eigenschaften der Zelle

Die Eigenschaften einer Zelle beschrénken sich auf die Position des Zellenkoor-
dinatenursprungs im Bezug zum Weltkoordinatensystem.

kR Eigenschatten von Pilothalle = | )
Koardinaten |
w 000 fom =] B o [ =]
| 000 fmm =] | anoo [ =]
[ 000 fom = | N |
I Wacorngiod
Ok | Abbrachen

Nach der Eingabe der gewinschten Koordinaten werden diese mit dem OK-
Button Gbernommen. Der Zellenname kann hier nicht veréndert werden.

Eine virtuelle Repréasentation der Zelle selbst in Form einer CAD-Datei des
Namens cell.x, cell.igs oder cell.mtz kann im Zellenverzeichnis hinterlegt wer-
den und wird dann bei aktiviertem ,Zelle anzeigen“ unter

3D-Anzeigeeigenschaften @

Houte] Nahtanzeige |

] Zuzatzanzeigen ] Einstellungen ]
v “wierkzeug O phlk

¥ Bauteil

[v Spanner

Iv Rabater

[~ Zelle

[ Ok | Abbrechen | | _

e

3D-Anzeigeeigen-schaften—-> Zellumgebung Zelle oder gedriicktem Zelle-lcon

"# | angezeigt.
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2.6.2 Bauteile und Spanner

Mit diesem Dialog zur Zellenumgebung, kénnen die Bauteile und Spannvorrich-
tungen eingerichtet und Néhte/Spuren auf den Bauteilen fiir eine Bearbeitung
definiert werden. Spanner und Vorrichtungen werden Zellenbezogen, Bauteile
Roboterbezogen angelegt. Bauteile kénnen sogar einzelnen Programmen dieser
Roboter/Scanner zugeordnet werden, so dass bei der graphischen Anzeige dieser
Programme nur die relevanten Teile der Zellenumgebung eingeblendet werden.

k% Zellenumgebung OP90_Z2 =X

Bauteile NSpanner

Bauteile verknlipfte Spanner

1x1 %
kelblech_-xx
DiMercatorDaten\bauteilelyww3?0lbt_11_57c314939_tm1720110616.mtz
Langstrager DimercatorDatentbauteiletvw37?0hen_boga833129_5_20110114mtz

< n 13

Abbrechen \ Ok |

Die Spannvorrichtungen werden den Bauteilen zugeordnet, so dass nur die
Spannvorrichtungen angezeigt werden, die auch zu den Bauteilen gehéren.

Dieses Konzept sorgt nicht nur fiir mehr Ubersichtlichkeit sondern beschleunigt
auch den Aufbau des 3D-Fensters, da nur notwendigen CAD-Dateien geladen
werden.

Auf einen Klick mit der rechten Maus-Taste im Zellenumgebungsdialog &ffnet
sich das nebenstehende Bearbeitungsmeni. Mit ,neu” kénnen neue Bauteile
angelegt werden, mit ,Loéschen” koénnen Bauteile entfernt werden. Mit
»Bearbeiten oder einem Doppel-Klick auf eine Bauteilzeile kdnnen die
Eigenschaften eines Bauteils veréandert werden.

Nach Auswahl von ,,Kopieren“ wird man aufgefordert, den Bauteilnamen der
Kopie einzugeben. Mit diesem Namen wird ein neues Bauteil angelegt. Alle
anderen Eigenschaften werden vom Original ibernommen.

Der Einrichtungsdialog fiir Spanner funktioniert unter dem Karteireiter
»Spanner” analog zu dem fur Bauteile. Nachdem Spanner eingerichtet wurden,
koénnen sie dem aktiven, farbig hinterlegtem Bauteil durch setzen von Hackchen
zugeordnet werden.

2.6.2.1  Eigenschaften von Bauteilen

Zu den Eigenschaften der Bauteile gelangt man entweder durch Doppel-Klick
auf eine Bauteilzeile im Dialog zur Zellenumgebung (s. Kapitel 2.6.2), durch
Auswahl von ,,Bearbeiten..” im Rechte-Mausklick-Menu des selben Dialogs
oder Uber das jeweilige Rechte-Mausklick-Menu auf das Bauteil im
Anzeigebereich des 3D-Fensters oder im Objektbaum im Legendenbereich(s.
Kapitel 2.11.1).

Die Bauteileigenschaften sind auf vier Karteireitern verteilt. Die grundlegenden
Eigenschaften bestehen aus der Bezeichnung, sowie einer Bauteilnummer. Die
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Bauteilnummer kann fir die Zuordnung von Parametern genutzt werden (z.B.
Camtronic/RLH). Im Stand lassen sich Bauteile bestimmten Folgen oder
Unterprogrammen zuordnen.Hier kénnen auch Platzhalter, sog. Wildcards (*),
verwendet werden. Die Konstruktionsdatei und Kommentar sind Zusatzin-
formationen, um das Bauteil ndher zu beschreiben.

k% Bauteil (=[] =

Eigenschaften | Pasiion | Roboter | Nahte | 3D-nsicht

Bezsichrung:  [kurbelelle

B auteilummer

Konstruktionsdatei

Stand,

Kommentar.

Positionstoleranz | 0.00 {mm -

Datei |D “MercatoiDatentbauteiletkurbelwelle mtz

Abbrechen |

Die Positionstoleranz dient der Eingabe einer (bekannten) Malungenauigkeit
bei der Bauteilpositionierung.

In der letzten Zeile Datei muss der Benutzer die Datei auswahlen, die die CAD-
Daten enthalt. Bei einem Klick auf den Button mit den drei Punkten 6ffnet sich
ein Dateiauswahldialog fur Dateien folgender unterstiitzter Formate:

*X: Dateien im Direkt-X-Format

*.mtz: Mesh-Transfer-Dateien sind Dateiformate, die aus
einem CAD-Umwandlungsprogramm entstehen, mit
denen man gréRere Dateien Uber Filter reduzieren
kann.

*.igs, *.iges: Dateien im Format IGES

*.stp, *.step: Dateien im Foramt STEP

*stl: Dateien im Format STL

Da die genannten Formate eine Vielzahl von Variationen aufweisen, kann es
vorkommen, dass einzelne Dateien nicht gelesen werden kdnnen. Bitte
kontaktieren Sie dann das Sikora-Team. Wir werden versuchen, nach unseren
Maglichkeiten zu helfen.

Im Kartei-Reiter Position kann der Benutzer eine Bauteilposition eingeben. Aus
der Combo-Box Bezugskoordinatensystem wahl der Benutzer aus, auf welches
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Koordinatensystem sich die Positionsangabe bezieht. Als
Bezugskoordinatensystem fur Bauteile kénnen auch die Koordinatensysteme
von Spannvorrichtungen ausgewahlt werden. In diesem Fall flhrt eine

Positionierung des Spanners automatische zu einer neuen Position des Bauteils.

In der unteren Abbildung ist die Angabe der Position abgebildet:

[4 Bauteil [
Eigenschaften Fosition | Raboter | Nahte | 30-ansicht |
% | 000 fom | R oo [+~
T | 000 Jmm  w| P oo [« o]
z | 000 Jmm | v oo [+ o]
Bezugskoordinatensystem: | Labor |
Abbrechen |

Der Kartei-Reiter Roboter ermdglicht die Zuordnung des Bauteils zu einem oder
mehreren Roboter/Scanner.

Im vorletzten Kartei-Reiter sind Bearbeitungsspuren, die sog. Nahte der Bauteile
aufgelistet. Der Benutzer hat hier die Mdglichkeit, die einzelnen Nahte den
jeweiligen Roboter zuzuordnen, der die Naht in der Realitét abarbeitet.

Die Nahte selbst kdnnen hier nicht weiter modifiziert werden. Dazu bendtigen
Sie den Nahteditor.

k¥ Bauteil

Eigenschaﬂen] Position  Fobater l M &hte ] 3D-¢'—‘msicht]
i

MNahtdatei: | D:\bercatorDatenyop0_z2haehte b

_

| Scanner?_SM |

Mahte
Spurl
Spur2
Spurd
Spurd
Spurs
Spurb

| Gruppe | Scanner] _DMN

LXXKCKK
KECKKXK

Abbrechen | Ok |

Der letzte Karteireiter 3D-Ansicht 6ffnet ein 3D-Fenster, mit einer Ansicht des
jeweiligen Objekts.

Durch klicken des Ok-Buttons werden die Einstellungen dbernommen. Wenn

Sie die Anderungen nicht wbernehmen mdchten, klicken Sie den Button
Abbrechen.
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2.6.2.2  Eigenschaften von Spannern

Zu den Eigenschaften von Spannern gelangt man entweder durch Doppel-Klick
auf eine Spannerzeile im Dialog zur Zellenumgebung, Karteireiter ,,Spanner”,
durch Auswahl von ,Bearbeiten.. im Rechte-Mausklick-Meni des selben
Dialogs oder uber das jeweilige Rechte-Mausklick-Menii auf den Spanner im
Anzeigebereich des 3D-Fensters oder im Objektbaum im Legendenbereich(s.
Kapitel 2.11.1).

Spanner haben im allgemeinen eine elektrische Bezeichnung zur Ansteuerung
tber Anlagensteuerungsysteme und eine mechanische Bezeichnung, die meist
ihre Funktion beschreibt. Beide Informationen kénnnen hier hinterlegt werden.
Der Spanner wird in der Mercator-Software mit seiner El. Bezeichnung
angezeigt. Unter Datei wird der Datei-Pfad des hinterlegten CAD-Modells
angezeigt, mit dem der Spanner dargestellt werden soll. Mit dem Button mit den
3 Piinktchen kann der Benutzer die Datei des CAD-Modells browsen. Es gibt
hier die gleichen Importformate wie bei den Bauteilen.

Spanner @

El. Bezeichnung;

kech. Bezeichnung: |

Diatei: | J

> (mrm) Y (mm) Z (mm)
FPaosition:
|0.000 |0.000 |0.000
20 () =
Ausrichtung:
? |0.00 |0.00 |0.00
Bezugskoordinatensystem: |OF’EID_22 ﬂ
Abbrechen | Ok |

Als weitere wichtige Information muss die Position des Spanners eingegeben
werden. Die Position bezient sich auf das unten ausgewéhlte
Bezugskoordinatensystem. Ebenso die Ausrichtung des Spanners.

Links-Klick auf den OK — Button Ubernimmt die Eintrdge und verlasst den Dia-
log. Sollen keine Anderungen lbernommen werden, schlieBen Sie den Dialog
mit dem Button Abbrechen.

2.6.3 Zelle anzeigen

Mit dem Klick auf diesen Mentpunkt wird ein 3D-Fenster getffnet, in dem alle
Komponenten der Zelle angezeigt werden. Dies sind die Abbildungen der Scan-
ner/Roboter, der Bauteile und Spanner sowie die Zellenumgebung.
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2.7 DAS MENU ROBOTERSTEUERUNG

Je nachdem, welcher Roboter in der Roboterauswahl eingestellt ist, wird die Pilothalle | «ba =
zugehorige Steuerung zur Einstellung angeboten. Wird ein VRS-Roboter ausge-
wahlt, wird die VRS-Steuerung zur Parametrierung angeboten. Wird ein Kuka- —

) ] ) ] Notiger Benutzerlevel :
Roboter ausgewéhlt, wird die KUKA-Steuerung zur Parametrierung angeboten. SPEZIALIST

2.7.1 VRS-Steuerung

2.7.1.1  allgemeines
Prozessdaten Einstellungen Hilfe

Dieser Meniipunkt 6ffnet den folgenden Dialog zur Einstellung der Eigenschaf- Einstellungen v
ten des Roboters. In diesem umfangreichen Dialog kénnen die allgemeinen Ei- Verbinden
genschaften, die Parameter, die Position, die Bauteile, die Werkzeuge sowie die UGz |

. . . aktuelles Handpult aktivieren ‘
Basiskoordinaten eingegeben werden. P

Roboter Parameter \E
allgemeines ‘Paramgler} Pusmmﬂ Bauteile I Werkzeuge Baslskuurdmatgnsys\gm}
MName: ‘mba Farbe ’iManmgb\au ~]
Steuerungstyp: VRS ~| Roboteryp:  [LsvesAz ~

Kommunikation

Schnitstelle | Hetmiet-Port  [5001

[¥ kein automatisches Yerhinden

Konfiguration

Anbinduncy: ‘Feslstehend ﬂ Angebundener Robaoter: keiner ﬂ

ABbrachan | Ok |

Der Bediener sollte zunachst den richtigen Steuerungstypen auswéhlen. Bei der
Steuerung VRS muss dann der Robotertyp, die Farbe und der Name eingegeben
werden. Bei der Auswahl des Robotertyps konnen verschiedene Typen
eingestellt werden. Fir die Robotertypen in griiner Schriftfarbe gibt es in
Mercator eine entsprechend eingerichtet Kinematik mit einem entsprechenden
CAD-Robotermodell. Die rot geschriebenen Typen haben keine Kinematik
und/oder kein entsprechendes CAD-Modell hinterlegt. Die Modelle kénnen auf
Anfrage von der Firma Sikora nachgeliefert werden. Bei der VRS-Steuerung
muss unbedingt der richtige Name des Roboters eingetragen werden
(KONSTANTE ,,7??*). Der Bediener kann auch tber die Netzwerkkonfiguration
den Roboternamen automatisch ermitteln lassen.

Wichtig hierflir ist die Eingabe der richtigen IP-Addresse. Der Netzwerk-Port
steht standardmassig auf 5001. Solange die Netzwerkverbindung nicht
funktionsfahig ist, sollte der Haken kein automatisches Verbinden gesetzt
werden, da sonst bei jedem Programmstart von Mercator der PC versucht, sich
automatisch mit der Steuerung zu verbinden, was je nach Systemeinstellungen
bis zu mehreren Minuten dauern kann, und den Programmstart von Mercator
entsprechend verzdgert. In der Konfiguration sollte die Anbindung immer auf
Feststehend eingestellt sein und ,,kein“ Angebundener Roboter eingestellt sein.
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2.7.1.2 Parameter

In diesem Tabulator kdnnen die verschiedenen Parameter fiir den IPO-Takt, das
graphische Bahneditieren sowie weiter Parameter hinterlegt werden.

Roboter Parameter @
allgemeines Parameter WPESIUEHW Eaulal\al Werkzeuge Bas\sknnrdmatensystaml
Steuerung
Ipotakt 0M5 |sec hd
Genauigkeitskugel 1.00 {mm -
Anzahl der Zusatzachsen 1
Roboter-Sensor-Schnittstelle: Keine Schnitistelle -
Grenzwerte =
max. Beschleunigung 30000 |rimgs® -
e, Yerzbgerung -20000 |mimys® -
max. Geschwindigkeit 1B66.7 |mm/s -
Default Editparameter
|
Beschleunigungsweg 1000 |mm - /
Verzogerungsweg 1000 |rmm -
Geschwindigkait 3.000 |pfmin - R
Geschw. Editfaktar 0.400 -
Andere Einstellungen
Freferenzbahn |
[ Tracker autamatisch aktivieren In
\ Apbrachen | ok |

Der IPO-Takt bei VRS liegt standardmaéssig bei 15ms. Der Wert kann aus der
KONSTANTE (555) von der Steuerung abgelesen werden. Auch dieser
Paramter kann automatisch Gber die Netzwerkkonfiguration ermittelt werden.

Die Eingabe einer Genauigkeitskugel ist zum Editieren der Bahn und liegt im
Normalfall im Bereich zwischen 1-50 mm. Die Anzahl der Zusatzachsen muss
hier eingestellt werden. Sie ist zum Beispiel = 1, wenn der Roboter auf einer
7.Achse steht. Die Grenzwerte und Default Editparameter miissen nicht weiter
angepasst werden.

2.7.1.3  Position

Roboter Parameter @
a\lgememes‘ Parameter Fosition IEautel\e I Werkzeuge] Baswskourdmatensyslem]
®(mm) Y fmim) Z (mm)
Montageposition: ‘U 000 |U 0oo ‘U.UUU
z() 1) ()
Montageausrichiung: ‘I] o |[| [Tl ‘[I 0o
ARRrechen | Ok \

Hier kann der Bediener den Aufstellungsort in bezug zum Zellenkoordinatensys-
tem eingeben. Die Daten erhdlt der Bediener meistens von den OFFLINE-
Programmierern oder der Planungsabteilung.
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2.7.1.4  Werkzeuge

In der Werkzeugeinstellung erhélt der Benutzer eine List aller konfigurierten
Werkzeuge. Um die in der Steuerung hinterlegten Daten lesen zu kdnnen, muss
liber den Button Roboterkonfiguration lesen die Datei WERKDAT.SAV aus
dem aktuellen Archiv gelesen werden. Die gelesene Roboterkonfiguration wird
in der oberen Zeile angezeigt.

In der Spalte Name wird der eingetragene Werkzeugname angezeigt. Um den
Namen zu verandern, muss der Benutzer auf die entsprechende Zeile ein Dop-
pelklick machen, oder mit der rechten Maustaste ein entsprechendes Menu auf-
rufen. AuRerdem kann der Bediener ein 3D-Model hinterlegen, mit dem das
jeweilige Werkzeug angezeigt werden soll. Das Default-Model ist einer einfache
gerade Laserschweiloptik mit dem Namen optik.x (siehe rechte Abbildung).
Die Kameraposition beschreibt die Position einer mitbewegten Perspektive im
Bezug zum TCP. Somit lasst sich der Bahnverlauf / Bauteil /Spannvorrichtung
aus der Sicht des Werkzeugs/Optik betrachten. Um in diesem Modus zu kom-
men, muss der Bediener im 3D-Fenster die Perspektive Werkzeug/Optik wahlen.

In der unteren Abbildung ist die Werkzeugliste abgebildet:

Robaoter Parameter x|

aligemaines | Parameter | Posiion | Bawieila Werkrawge | Basiskoordinatensystem |

Canfig File Name:  DiMercetosDatemPiothalielobsiob e WERKDAT Sav aktve Werkzeugummer. |1 v |

16089 mm _ -83 6106 *

1 262 mm 1.03 mm AB7 53 mm [-0.5168 0.5263 190726 [Tool 2 optikx (010 oo 1.00 0.0
2 000 mm 0,00 mm 120,00 mm  [0.0000 * 0.0000°  |0.0000 Tool _3 optikx  |010 000 1.00 0.0
3 10.00 mm 0.00mm _ |245.00 mm_|0.0000 0.0000 |0.0000 * Tool_4 optikx 010 0.00 1.00 0.0
4 5000 mm 57,00 mm 225,00 mm  [0,0000 * 00000 " (00000 Tool % ophkx (010 0,00 1.00 0.0
5 -5 16 mm [-0.36 mm 167 50 mm  [BBOGO7 *  [-1.7970° [-921476° [Tool b optikx (010 000 1.00 0.0
[ N108mm |-17.99mm |156.14mm [90.0725 °  |-2.4245° |-90.2963 °  |Tool 7 optikx 010 o.00 1.00 0.0
7 000 mm [0.00 mim 5,00 mm 00000 " 00000 " (00000 " Rulerenziool [optikx  |0.10 0,00 1.00 0.0
a -310.98 mm [-18.27 mm [157 95 mm (300929 °  [-2 47089 " |-90.3025 °  [Tool 9 optikx (010 000 1.00 0.0
4 15.00 mm 55.00 mm  [270.00 mm  (0.0000 © 0.0000 " |0.0000 " Tool_10 optikx (010 o.on 1.00 0.0
10 <1002 mm |56 78 mm [?62 22 mm [-837974° [-06581 ° |-B.0675 Tool_11 optikx  |010 000 1.00 0.0
11 |-10.00 mm_ |-50.00 mm_[260.00 mm_|0.0000 * 0.0000 * |0.0000 * Toal_12 optikx [0.10 0.00 1.00 0.0
12 |1.20 mm 3800 mm  [130.00 mm  [0.0000 * 0.0000 " |0.0000 Tool _13 ophkx (010 o.on 1.00 0.0 -
4 b

Fioboterkarfigunation lnden ‘Werkzaugeliste zuriickseizen Alla Warkreuge zur Steusnng liberragen

Mit Doppelklick auf eine Zeile oder mit einem Rechte-Mausklick <Andern>
oOffnet sich der folgende Dialog.

§% Werkzeug (4) : Tool 5 { | [= &_J
Koordinaten lKameral Modelursprung} Mode\skaherung} MNahtrichtung TCP—Eestimmungl Prnzesszunrdnungl
*: -80.00 {mm - R 0.000 | -
Y -57.00 {mm - P 0.ooo |° -
£ 22500 |mm - A o.ooo |° -
™ nelkoordinster)
Objektnarme: ‘TUU\_5
[ feststehendes Werkzeug
Auswahl des Modells | ‘D ‘Mercator201 Tiexe\IDModelleyWerkzeugeioptik.x
Modellursprung
® TCF " Flansch
\ Ok | Abbrechen \

In diesem Dialog kénnen alle Werkzeugeinstellungen angepalit werden.
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0.0000 * |0.0000 *  |Tool_

Andern
Laschen

Tk i e LI -t
0.0000 * |0.0000*  [Tool_
- |-0.5581 -|-8.0675 © | Tool_

nannn -+ loanan e




2.7.1.5 Basiskoordinatensystem

In diesem Dialog 6ffnet sich eine Liste der Basiskoordinatensysteme:

Roboter Parameter \E

al\gemelnesl Pﬁrameter} Puamuﬂ Bau‘e\\e} ‘Werkzeuge Basiskoordinatensystem 1

aktive Basisnummer: I

Nr_|x | |z |a |B lc |Name

Config File Narme:
|Mnde|l |KamPnsX |KamPn5Y |KﬂmPnsZ |Nahtrichtunq | -

0 [0.00 mm [0.00 mm [0.00 mm [0.0000 - [0.0000 < J0.0000 * [Base_1 [optikx [0.10 Jo.00 [1.00 Jo.00 0.00 0.0d =
2 |0.00 mm |0.00 mm |0.00 mm [0.0000 * [0.0000 * |0.0000 * |Base_3 |optikx [0.10 0.00 1.00 0.00 0.00 0.00

3 |0.00 mm |0.00 mm |0.00 mm [0.0000 - |0.0000 - |0.0000 - [Base 4 |optikx [0.10 0.00 1.00 0.00 0.00 0.00

4 |0.00 mm |0.00 mm |0.00 mm [0.0000 - |0.0000 * |0.0000 - [Base 5 |optikx [0.10 0.00 1.00 0.00 0.00 0.00

5 |0.00 mm |0.00 mm |0.00 mm [0.0000 - |0.0000 - |0.0000 * |Base_& |optikx [0.10 0.00 1.00 0.00 0.00 0.00

6 |0.00 mm |0.00 mm |0.00 mm [0.0000 |0.0000 * |0.0000 * [Base_7 |optikx [0.10 0.00 1.00 0.00 0.00 0.00

7 |0.00 mm |0.00 mm |0.00 mm [0.0000 * [0.0000 * |0.0000 * |Base_8 |optikx [0.10 0.00 1.00 0.00 0.00 0.00

8 |0.00 mm |0.00 mm |0.00 mm [0.0000 - |0.0000 * |0.0000 - [Base 3 |optikx [0.10 0.00 1.00 0.00 0.00 0.00

9 |0.00 mm |0.00 mm |0.00 mm [0.0000 - |0.0000 * |0.0000 - [Base_10 [optikx [0.10 0.00 1.00 0.00 0.00 0.00
10 |0.00 mm |0.00 mm |0.00 mm [0.0000 - |0.0000 - |0.0000 * [Base_11 |optikx [0.10 0.00 1.00 0.00 0.00 0.00
11 |0.00 mm |0.00 mm |0.00 mm [0.0000 * |0.0000 * |0.0000 * [Base_12 |optikx [0.10 0.00 1.00 0.00 0.00 0.00
12 |0.00 mm [0.00 mm [0.00 mm [0.0000 * |0 0000 * [0.0000 * [Base_13 [opiikx [0.10 0.00 1.00 0.00 0.00 n,ndl i
4|1 3

Rohoterkonfiguration laden ‘ Basiskoordinatensystemliste zuriicksetzen ‘

Konfiguration auf Steuerung aktualisieren ‘

Abbrechen ‘ ‘ Ok |

Die Bedienung dieser Liste ist mit der Werkzeugliste sehr &hnlich. Die hier
hinterlegten Daten beschreiben die Verschiebung der programmierten Bahn in
bezug zum Roboterkoordinatensystem.

2.7.1.6  Netzwerkeinstellung

Mit diesem Dialog lassen sich die Einstellungen der VRS-Steuerung, sowie die

Anpassung des NFS-Servers sehr leicht einrichten.

In der Liste werden die in der Konfiguration von Mercator hinterlegten VRS-
Steuerungen angezeigt.

=ae X

l‘ VRS Einstellungen
WRE-Steuerungen in Zelle: Filothalle

Name | Rob-Typ
rmba LEVZEAZ

IF-Adresse | Sensor [ Farbe [P0 | MercatorPiad | Roboter-Piad [
IP:192.19.2.10 M arinehlay 15 DiMercatorDaten\Pilothalleyrobal,  DiMercatorDaten\Pilothallelraba),

Confio NES + OF ] Abbrechen | 0ok \

Mit einem Rechten Mausklick auf eine Zeile wird das Menu getffnet. Mit dem
Klick auf dieses Menii wird auf die eingestellt IP-Addresse ein Ping gesendet.
Wenn die Netzwerkverbindung maéglich ist, meldet sich Mercator bei der VRS-
Steuerung an und bekommt entsprechende Systemeinstellungen als Antwort
zuriickgesendet. Im rechts abgebildeten Dialog ist ein Beispiel fiir eine Antwort
abgebildet.

Um diese Informationen nun einem Roboter zuzuweisen, muss der Bediener
wieder Uber den rechten Mausklick auf der entsprechenden Roboterzeile ein
Popup-Ment 6ffnen:

David IF182.168.0104 BAHMNYIZA Ipob r

Default Abbrechen |
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[FHE_“ Prozessdaten  Einstellungen  Hilfe
Einstellungen
Verbinden Netzwerkeinstellungen
Terminal * SPS Auswah
aktuelles Handpult aktivieren Handpultmakres Sperren

Robotersinsteliungen

Kalibrierplatte
Werkzeug
Prozessignale
Ping
Suche ¥RS-5teuerung im Nekt: 5[
Ping to 192.168.0.104 |

Ok... Yersuche Mercatordnmeldung...
TCPAP Yerbindung hergestellt.
Anmeldung erfalgreichl

Fobotermame: david

Wersionzinfo; BAHMYIS_2.1

|potakt: 15

Stop |




In diesem Meni steht nun eine Teilnehmerliste aller im Netzwerkgefundenen
VRS-Steuerungen zur Verfligung. Aus dieser Liste wird dann der entsprechende
Teilnehmer mit Linksklick ausgewéhlt und zugeordnet. Die Konfiguration wird
automatisch tbernommen und der Teilnehmer aus der Liste entfernt. Dadurch
soll verhindert werden, dass der gleiche Teilnehmer doppelt zugeordnet werden
kann.

Mit dem Button Config NFS + OK kénnen nun alle Netzwerkeinstellungen in
den NFS-Server einfach ibernommen werden. Nach dem Klick auf diesen But-
ton erscheint die folgende Abfrage:

Meldung

Maochten Sie die Eintragungen im MFS-Server erhalten?

Mein | Abbrechen |

Wird mit ,,Ja“ geantwortet, werden die Anderungen den bereits bestehenden
Mounts hinzugefiigt. Unverénderte Robotereinstellungen und bestehende Ver-
zeichnisse werden beibehalten. Dies ist sinnvoll um voriibergehende Anderun-
gen vorzunehmen, die spéter wieder zurlickgenommen werden sollen.

Wird mit ,,Nein*“ geantwortet, werden bestehende, nicht mehr aktuelle Mounts
und Verzeichnisse aus dem NFS-Server (nicht von der Festplatte) geloscht. An-
derungen und Neukonfigurationen werden neu angelegt, unveranderte Roboter-
einstellungen werden beibehalten.

Mit Abbrechen werden keine Eintragungen im NFS-Server vorgenommen.

Der NFS-Server ist zur Dateilibertragung von der Steuerung auf den PC und
umgekehrt notwendig, um den Dateitransfer zu erméglichen und die benétigten
Verzeichnisse anzulegen und freizugeben. Der Start erfolgt entweder beim Star-
ten von Windows ber die Autostart-Programmgruppe oder beim Start von Mer-
cator. Neben den Verzeichnissen der Roboter wird bei der Installation des NFS-
Servers und bei dessen Neukonfiguration ein Verzeichnis [LW]:\vrs1_pgupd
angelegt. Es wird zum Laden eines neuen Betriebssystem oder eines Betriebs-
systemupdates benétigt und darf nicht umbenannt werden.

2.7.2 KUKA-Steuerung

Durch Anwahl des KUKA Steuerung-Men(s erhalt man Zugriff auf Einstel-
lungsmdglichkeiten fir die KUKA-Steuerung in Mercator sowie schnellen Zu-
gang zu den hinterlegten Werkzeugen und Roboterbasen. Uber den Meniipunkt
»Verbinden“ schlieflich startet Mercator eine Kommunikation mit der Roboter-
steuerung sofern eine Verbindung besteht. Die Verbindungseinstellungen bei
Mercator sind im Kapitel Netzwerkeinstellungen beschrieben.
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Beim Menipunkt Einstellungen 6ffnet sich ein Untermeni mit den Punkten
Robotereinstellungen, Netzwerkeinstellungen, Kalibrierplatte, Robinfo auslesen
und RSI-Settings.

Wenn der Menupunkt ,,Robinfo aus lokalem Roboterpfad auslesen* gewéhlt
wird, versucht Mercator automatisch alle notwendigen Roboterdaten aus den in
den Robotereinstellungen eingestellten VVerzeichnissen zu lesen.

2.7.2.1  Robotereinstellungen

Roboter Parameter - —— - =
allgereines: | Parameter | Position | Bautele | Transformation | Werkzeuge | Basiskoordinatensystem | Interpolationsvoriagen
Name: |Rob Fabe: [ |BFDB7E ~|
Steverungstyp: | VKR_C =] Roboteiye:  [KR210R3100 ULTRA C4 FLR |
Kommurikatiarr
Schnittstelle =
I I Addhesse fiir Netzwerkpath benuizen
Konfiguratiorr
Abindung: | Feststehend | Angebundener Roboter,  |keiner =
Verzeichnisse
suchiv.  [DArchiv J
Unlerverzeichnisse
Verzeichnis fil Folgen: [0 VAIchivKRC\AT\FOLGENY, [
Masshiniendaterwerzsichris: | D:\ArchivkRCART\MADAY Bl
Verzeichnis fiil Makios:  |D:\ArchivKRCARTWHAKROS\ -
Systemverzeichnis: | D:\ArchiKRCVRTWSYSTEM =
Verzsichnis i UPs: | D:\rchivkRC\RTAUPSS [«
Abbrachen ok |

Uber den Dialog ,,Roboter Parameter-> allgemeines* kénnen Name, Steuerungs-
und Robotertyp, Farbe der Kennliniendarstellung und Schnittstelle und Port fiir
die Netzwerkkommunikation gewdéhlt werden. Die Netzwerk-Einstellungs-
optionen fur Kuka finden sich in Kapitel 2.7.2.12.

Die Eingabefelder im Bereich ,,Konfiguration“ lassen Einstellungen komplexer
Fertigungsanlagen mit Laserpools, Scanneroptiken oder Remote Welding Sys-
tem als angebundene Roboter zu und unterscheiden, ob der Roboter feststehend
oder mit einem anderen Roboter mitbewegt ist.

Der in der Abbildung gezeigte Verzeichnisbereich ist spezifisch fir KUKA-
Roboter und legt wichtige Verzeichnisstrukturen fest. Sie kdnnen im Verzeichnis
einen Archivordner eingeben, das als Basis-Verzeichnis fir die Unterverzeich-
nisse tbernommen werden kann. Hierzu den Button Ubernehmen driicken. Sie
kénnen jedoch auch eigene von der Standard-Verzeichnisstruktur abweichende
Pfade eingeben. Achten Sie bitte darauf, dass Sie immer die richtige Werkzeug-
datei hinterlegt haben.
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2.7.2.2 Parameter

Die Roboter Parameter dienen der Festlegung der Grenzen fir Geschwindigkei-
ten, Beschleunigungen und sonstiger Roboterparameter, welche beim Editieren
von Bahnen und Bewegungen eingehalten werden miissen.

Rootr Paanaer A 2o W ]
allgereines  Parameter IF‘nsilmnI Baureie | Werkzeuge | Basiskoordinatensystem | Interpolationsvorlagen |

Steusrung

Ipotakt 0.015 [sec -
Genauigheitskugel .00 [mm -
Anzahl der Zusatzachsen 0
Foboter-Sensor-Sohnittstelle: Keine Schnittstelle s
Grenzwetts

max, Beschleunigung [ 30000 [mm/e = ._ﬂl

A
ma, Verzigenung 20000 [rmese ERE \i\
max. Geschwindigkeit 1BBB.7 |mm/s - i \
Defaul Edtparameter
)

Beschleuniqunasivea 70.00 [mm =l
Verztgenungsweg 70.00 [mm -
Geschwindigket 3000 [mémin -

Geschw. Edifaktor 0.400 -

Andere Einstelungerr

Fielerenzban

I”" Tracker automatisch akfivieren =

bbrgcher | Dk |

Bei Kuka Robotern kann man hier festlegen, iber welche Schnittstelle die Robo-
ter-Sensor-Kommunikation stattfindet.

Der Grenzwertebereich erscheint nur, solange keine Roboterkinematik im Robo-
terverzeichnis hinterlegt wurde. Hier werden fiir das ASCII-Bahneditieren die
Grenzwerte flr das kartesische Verfahren einer Roboterbahn festgelegt. Andern-
falls bestimmt Mercator diese Werte automatisch aus der Roboterkinematik. Da
die ASCII-Schnittstelle auch zur direkten Robotersteuerung verwendet werden
kann, sind Anderungen an den Grenzwerten nur durch entsprechend geschultes
Personal durchzufiihren.

2.7.2.3  Position

Position gestattet das Orientieren und kartesische Positionieren des Roboters
innerhalb der Fertigungszelle.

Roboter Parameter @

allgemeinas] Parameter Position ]Bauleile] Transfurmaliun] Trafutesl] Welkzeuge} Basiskoordinaten. 4 |

k3 0.00 |mm - R oo |- -
Y, 0,00 | mm - P oo |- -
zZ 0,00 | mm - s oo |- -

e Abbrechen ‘
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2.7.2.4  Sensoren

Anklicken der Karteikarte Sensoren unter Roboter Parameter erzeugt folgendes
Fenster, in dem vorhandene Sensoren angezeigt und deren Daten und Eigen-
schaften gedndert werden kdénnen.

Die Parameter des Sensors kénnen mittels Doppelklick auf den Namen des be-
treffenden Sensors aufgerufen werden. Uber diese Dialogbox kann der Typ des
Sensors (Abstand, Rollfalzen, Drahtférderung, Frasen....), der Name des Sensors
sowie dessen Eingangsdaten angezeigt und editiert werden.

Ein Doppelklick auf die Aufzeichnungsparameter (im Beispiel Hohe und Seite)
offnet die Dialogbox zur Anzeige oder Anderung der Parameter des Sensorka-
nals. Hier kann Sensortyp, (z.B. Piller, Wenglor75, Wenglor50) Kanal-Nr., des-
sen Bedeutung, Richtung und Darstellungsfarbe angezeigt und geandert werden.

2.7.25 Bauteile

Uber den Dialog Roboter Bauteile konnen den einzelnen Robotern Bauteile
zugeordnet werden. Diese kénnen dann nach Offnen einer Roboterbahn im Fens-
ter der Roboterbahn eingeblendet werden. VVoraussetzung ist, dass die betreffen-
den Bauteile zuvor im Eigenschaftenmeni der Zelle (Rechtsklick auf die Zelle,
dann unter Bauteile und Spanner) eingerichtet wurden.

Ob vorhandene und Uber das Zellenmenii via ,,Bauteile und Spanner* eingerich-
tete Bauteile angezeigt werden, legt man im Eigenschaften-Dialog des betreffen-
den Roboters fest. Die Bauteile, welche angezeigt werden sollen, bekommen ein
Hékchen.

| Roboter Parameter *

allgemeines] Parameler] PruzaBsignale] F'Usiliun] Sensoren  Bauteils ]Transfurmaliun] Werkzeuge] Basiskuurdinalensyslem]

Winkel
Blech
v| Falzblech
V| Tirauzzenteil
[ Dach
o2

| ABbrechen 1 Ok

SIKORS

Roboter Parameter @

allgemeines | Parameter | Position SENSUTEHIBauteiIe.‘ L4

- Sensoren -

m

b Kanall

e T

Abbrechen

2.7.2.6  Transformation

Hier erhélt man eine schnelle Ubersicht iiber die Achsdaten des Roboters. Oben
werden der Pfad der verwendeten Kinematikdatei, der Robotertyp und die An-
zahl der Achsen angezeigt.

Rbater Parameter

:M4:|I"nrwe| Postion | Sensoren | Dauiele | Translomanon | Trafotent | Werkaeuge | Basiskoond | | Prozess-Signal Zuordnung |
Tianstomation [ \mercaton_guougp\mencisiofuranFiobol  ypes\MLIEAWKR_CAKEZ8_2_ 1 H (2 FLR ZHO knemati: cfg
Febntyg KR1Z5_2_ 10 H (3 FLR W Paismetse suzlesen Fickolet srzeigen |

Fuzahl dev Ackni [

Kabation

[ Hamo ] Uinge|  Mrwwe|  Mamum

B bchogrionk 1 1 S5 M8 mem EA RSO0

B chageler 2 2 1000000mm  130.000° 3000
e dchigeens 3 3 450000 20000 145000
B Achaglack 4 4 1000000 men -350.000° 350000
Bfchogeied 5 5 O00mm 20000 12000

B bchogrionk B 6 Z00.000 men 0000 * 50000

Ok | _ teechen |
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2.7.2.7 Trafotest

Mit dem Trafotest lassen sich gezielt Achsen verschieben um einen Eindruck
vom Arbeitsraum und der hinterlegten Kinematik zu gewinnen.

Robater Parameter L
abgemerss | Passenctes | Pastion | Sensoen | Bl | Transtommoton  Tralotest | Weskarugs | | e
weszeug [ searer_scansor =] TCP Dater: 337 00000 52
o SR N— o008 [ =] . T [mm = R mow [ =]
pchugeerk 2 | I [ = [ <] L =10 fom ] Pl wwm [ <]
Achugkek 3 | I I oo [ %] z 573 [mm = ¥ |
Achagekerk 4 | I I oo [ 7]
|
achegeleri s [ |- —— o oo [+ = Statn fioggie F11 00070 ™ cptimaler Sianan
Achageieris | I T o0 [ =] Tear floggie F1]  [E00END ™ optmsier Tum
£ Pessbaon n Achaabelung umrechnen
i3 | Attvechon :I'

2.7.28 Werkzeuge

Mercator ist in der Lage, die Werkzeugliste des Roboters einzulesen und somit
Roboterbahnen mit einem passenden Werkzeug-TCP zu generieren. Im Menu-
punkt Roboter Werkzeuge kann eine solche Werkzeugliste geladen und verwal-
tet werden. Anderungen lassen sich abspeichern und wieder zur Robotersteue-
rung Ubertragen.

aligrmeires | Panmotes | Prozefisignaie | Posiion | Bautede | on Watkzeuse | Bask | g |
[ 0 : = ] bl W [
N |x |y |z |4 | |c [Home |Moden |KamPosx [KamPasY [KemPosZ |
0 [000mm [000mm [0.00mm [0.0000° [0.0000 * [0.0000° [Unbekannt [optik.x loro Jooo  [roo  Jooo 000 ooqnen
1 T 0,00 mm 276,50 mm 0,0000 * 6900 * g flansch_optik.x 0.10
2 [14112 w005 mm  [15388 mm |2 4100 * |75 0000 | 92 3280 ¢ |72 flanach_opiik » a |o6n 1.00 .00 000 00 Mein
3 | 7660 mm |000mm |21 55 mm | 1800000 | 20000 |50 0000 |73 flanach_opiik x a |onn 100 0.00 000 00 Mein
4 |EE70mm |000mm  [26300mm|00000°  [00000¢ [nooonc T4 wilkopd_38d_335134[010  |0.00 1.00 0.00 000 0.0 Mein
“HH Nl men | 000 mm E AL (IR T LURE LIRS (LR LL] eollkopl_Ed_3391594) 010 o 1m LLRLLRTRL TR R R
6 [00mm  [000mm  [U00me |oovooc [oouss - Joosoe- |is aplikx (AT (X 100 0,00 0.00 0.0 Hew
7 |owmm  (oooen  [0o0es |oous: [oooss - Joowe- i aplikx (AT (X 100 0,00 0.00 0.0 Hew
8 [000mm [000mm  [0.00mm |0.0000° [0.0000° |ooooo: |va aptikx 010|000 1.00 0.00 0.00 0.00 Hein
9 |000mm [000mm  [0.00mm |0.0000° [0.0000° |ooooo: |74 optik.x 010|000 1.00 0.00 0.00 0.00 Nein
10 |-230.70 mm|-192.20 mm|110.96 me [0.0000 *  [0.0000 * [0.0000¢  |T10 optik.x 010|000 1.00 0.00 0.00 0.00 Nein
1 |-230.70 mm|-192.20 mm|110.96 me |-100.0000 *|-0.0000 * |-150.0000 *| K.alibei ik x 010|000 1.00 0.00 0.00 0.00 Nein
12 [7.39mm  [0.00mm  |276.50 mm |0.0000 *  |59.6300 - |-90.0000* |12 aplikx 010|000 1.00 0.00 0.00 0.00 Mein
11 14112 mm |0 05 mm 153 A8 mam |2 4100 ° TR ODOD | 82 3780 (T13 optik x nin nna 100 0 0) 0 0 [0 () M
14 | 750 mm |000mm 211 55 mm | 1800000 <[ 20000 * [300000 ¢ |T14 apiik x am |onn 100 0.00 000 0.0 Mein
m 0.0 mm 000 mm UMD UMD e | 00 NN LURE LIRS LR R ns aphk x nin o 1M LLRUTRTRE TR R TR
6 [00mm 000 mn  [435.00 me 00000 - [oovos - Joovon - |ie aplikx (AT (X 100 0,00 0.00 0.0 Hew
< >
Rebotekorfigueston sden Wtk zeugelste uiick setzen A Werkzeuge nu Suenng ibetiagen |
abbiechen | [ iy |
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2.7.29 Basiskoordinatensystem

Der Karteireiter Basiskoordinatensystem generiert eine Liste aller hinterlegten
Basissysteme und funktioniert analog zur Werkzeugliste.

Roboter Parameter = - . E— 9 E X [5]

dhgemeines | Pasamster | Poskion | Sensosen | Dautele | Transiomaton | Traiotest | Werkawuge D | . | Prams i |

Config o 4

[T Jr 2 Ia 0 C Harta Hodel [HamPoct [KanPosy [RamPeZ [N | Nt eriching bsrutzen

O 000w  000mm  O00mn 00000  00000° OO0  Bams coibx 010 [ 100 00000000 Nen

1 ADDOD mm O00me  000me  00000° 0.0000° 00000  Sensos fsen  optka 000 0.00 100 0.00 0,00 0.00 Nein

2 170Tem A12%nm  197023mm E © PAMs0°  OPom2 gk 010 000 100 000000000 Hen

3 180000 men  S0000mm 160000 mm S0 .0000* 1800000 °  Moblo_best 0.000.00 000

4 1EGes 17EXee 180903 mem © 000" Schark ootk 010 [T 100 BO0AM0A00  Nen

s ) e ] e 000 ren i T o BS oprkcy 010 om 100 OmMOmAm  Nen

13 00 O rn 00 ren * * oo BE gk 00 om 1m DOOMNON  Hen

T ) rem 0 e 000 rm o - 0.0000 " oo Lo ok 000 000 100 OMOMONM  Hen

L3 0 D 0 ren 0o = 0 oo oo L] gk x 000 om 1m OOOMNON  Nen

§  0Wmn  O0mm D0me QOO 00T OO00T B9 wthx 010 nm 10 0UONAN  Nen

10 000mm  000mn  000mm 0O 00000°  00000T  BIO wehx 010 (1] 1.00 000000000 Nen

N 000mm  000mm  G00me OO0 00000°  00000°  BN1 ootk 010 000 100 000000000 Nen

12 000mm  B00mn  O00me 0000 00000° 00000°  Ba2 ool 010 0o 1.00 000000000 Nen

13 D00mm  D0Omn  O00mm 000N 00000°  00000T  B13 oo 010 00 100 000000000 Nen

M 0mm  00Omm  00Omm 00000 00000°  QOOOOT DM oohx 010 (1] 100 000000000 Hen

15 000mm  000mm  D00mm  0OOOO"  00000°  0OO00°  BT5 oo 010 (1] 100 000000000 Hen

16 0Mmm  000mm  O00mm  0OOOO  QO000° 0OCDT  BiE ook 010 nm 100 000000000 | Hen

Rt O mm 0000 men. 00 men 0o - 0 0o 00000 mr ophkcy 010 oo 1m 000000 Nen

Rl 000 ren 00 e 000 oo - 000 oo Big ok ox  00 om 1o OO  Hen

19 000 e 000 men 00 en o000 * a0 * oo ms gk 00 om 1m Q00000 Hen -

Basskoondealnnysioisln laden | Banishmurbradeerpslombis ik aetoon o |

| st ]

2.7.2.10 Interpolationsarten

Bei den Interpolationsarten werden die unterstutzten Arten angezeigt. Mit Vor-
lage andern koénnen die Default-Werte beim Einfligen neuer Punkte der jeweili-
gen Interpolationsart bestimmt werden.

Bebuter Peraryts —— - — . = _ S (5]
atgarmerns | Ponseraier | Postion | Smnscomn | Baciede | 1 | Tostutwet | Wk o | L R —
Menc storinterpolationsat Stevenrgirtermelshontit Wodsge
(27 [Fie -] Snden, |
uM [um - e, |
RS [ans | Sndemn |
ZIRE [ET | sndem |
sh [ =) I
| e |
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2.7.2.11 Prozess-Signal-Zuordnung

In Mercator lassen sich Bearbeitungsprozesse fur Bearbeitungsspuren, sog. Néah-
te auf Bauteilen definieren. Die Einstellungen dieser Prozesse erfolgt unter dem
Mentiipunkt ,,Einstellungen = Prozesse” (s. entsprechendes Kapitel 2.9.4).

Mercator erlaubt in diesen Prozessen auch das Schalten von Signalen, die in
diesem Fenster den in der Robotersteuerung hinterlegten Ausgangen zugeordnet
werden kdénnen.

Robaoter Parameter L)

algaermre: | Posnster | Paston | Sensooen | Bateds | Transhmabon | Tislies | Wk smges | Banskoodnatereytiom | Inspolsonewtnn  Pinzess Signal Tusrdung

2.7.2.12 Netzwerkeinstellungen

Zu den Netzwerkeinstellungen gelangt man tiber den entsprechenden Meniipunkt
der Robotereinstellungen: ,,KUKA — Einstellungen — Netzwerkeinstellungen*.

Die dort aufgefiihrten Roboter und deren Sensoren sind in der Konfigurationsda-
tei Mercator.cfg festgelegt. Sie kann vom Anwender nicht verandert werden.
Notwendige Anderungen in der Anzahl der Roboter oder Sensoren kénnen von
autorisiertem Wartungspersonal oder der Sikora GmbH vorgenommen werden.

‘ KUKA Einstellungen ml
Arbeitsgruppe:  |CC-ROHBAU .| Suche inNetzwerkumgetung
EUKA-Steuenngen in Zelle: Labar
Hame | Fiob-Typ | IPadiesse | Sensar | Fabe [P0 | Mercator-Pfad \ | RoboterFiad [
AFOMBYRS2S  KRED IP:192.168.0.104 M00s312 5 D:\LabortFOTBVRS2EY  WWAFDTBYRS2SMBGN'
Rabert unbekannter_Roboter [P 192.168.0.106 004285 15 D:5LabarRabert “FobertSikaSCly
NOAH Kuka nomal Keine Schrittstelle  Abstand I O0z2cE 12 D:5LaborsMOAHY SAHOAHYBGNY

‘ Abbrechen |

In der Liste der Kuka-Steuerungen werden alle der
Mercator-Config-Datei ~ "mercator.cfg"  bekannten
Roboter fur die jeweilige Zelle angezeigt. Die Steue- semecen | [0k ]
rungen mussen mit dem Mercator-PC vernetzt und im

Netzwerk erreichbar sein. Die Zuordnung der Roboter und von deren Pfaden
erfolgt bei Robotern mit installierter ASCII-Schnittstelle tber eine Suche in der
Netzwerkumgebung. Nach Auswahl der Arbeitsgruppe und Klicken auf OK wird
diese nach Kuka-Steuerungen durchsucht und das Suchergebnis anschlielend
angezeigt. Uber einen Rechtsklick auf einen Roboter kann diesem anschlieRend
der entsprechende Roboter aus der Suchliste zugeordnet werden.

KRC- und VKRC-Steuerungen werden mit ihren Pfaden zusatzlich als Pfad in
den Parametern des Roboters eingetragen. Hier kénnen auch der Name des Ro-
boters sowie seine ihm zugeordnete Farbe angepasst werden. Die IP-Adresse
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wird bei Kuka-Robotern derzeit nicht verwendet. Der Robotername sollte auch
mit dem in der Robotersteuerung eingetragenen Namen ubereinstimmen..

Um zu Gberprifen, ob eine Robotersteuerung korrekt verdrahtet und parametriert
ist und mit Mercator kommunizieren kann, kann auf das Robotersymbol in der
rechten unteren Ecke geklickt werden. Wechselt es seine Farbe auf grin, ist die
Robotersteuerung im Netzwerk erreichbar. Anderenfalls erscheint eine Meldung,
dass die Steuerung nicht m Netzwerk erreichbar ist.

Zur Erstinbetriebnahme ist Folgendes zu beachten:

Das Mercator-System wird mit einer entsprechend vorbereiteten, anlagenspezi-
fischen Konfiguration ausgeliefert. In dieser Konfiguration sind alle Roboterein-
stellungen auf Default-Werte gesetzt.

Der Inbetriebnehmer muss nun die Zuordnung vornehmen, bei der er festlegt,
welcher Roboter aus der Default-Liste mit welchem, im Netzwerk gefundenen
Teilnehmer Ubereinstimmt. Da jeder Roboter eine unterschiedliche Konfigurati-
on haben kann und vor allem die elektrische Installation ebenfalls spezifisch sein
kann, darf hier keine willkiirliche Zuordnung vorgenommen werden.

Um einen Roboter zuzuordnen, muss in der Zeile des betreffenden Roboters mit
Rechtsklick die gefundene Teilnehmerliste aufgerufen werden. Aus dieser Liste
wird dann der entsprechende Teilnehmer mit Linksklick ausgewahlt und zuge-
ordnet. Die Konfiguration wird dann automatisch Ubernommen und der Teil-
nehmer aus der Suchliste entfernt. Dadurch soll verhindert werden, dass der
gleiche Teilnehmer doppelt zugeordnet werden kann.

Wird die Eingabemaske der Netzwerkeinstellungen mit Mausklick auf den But-
ton ,,OK* verlassen, werden die gemachten Anderungen in der Konfigurations-
datei mercator.cfg gespeichert und ibernommen.

»Abbruch“ verhindert die Eintragungen. Es werden keine Anderungen vorge-
nommen.

2.7.2.13 Kalibrierplatte:

Uber diesen Meniipunkt kann die Position der Kalibrierplatte entweder manuell
eingetragen oder aus einem Roboterprogramm ausgelesen werden. Damit l&sst
sich der TCP eines Werkzeuges komfortabel mit Position und Orientierung
mittels Mercator berechnen.
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rl Kalibrierplatten Daten: Rob =NAC| X

Koordinaten ] Modelursprung] Modelskalierung]

% | 00 jmm v w | ooon - |
v | 0o [mm v P oo [+ |
z | 0o [mm v R | oooo [+ |

[~ welkaordinaten

Obijek tharme: |Kalibrierplatte

Auzwahl des Modells |E:\F‘mgram Files [#86)\M ercator 730 Modellet\Standard\K aliplatte.

Winket

Stofrichtung +7] Werdrehung | 0.000 | j

Abbrechen | [Ibernehmen |

Zum Ablegen der Ablageplatte des Kalibriertools muss zunéchst die Ablageplat-
te (ggf. mit Adapter) am Roboter montiert werden. Die Offsetwerte (Abstand der
Ablageplatte zum TCP des Null-Werkzeuges) sind in das aktuelle Werkzeug der
Ablagefolge einzutragen. Dann ein Ablageprogramm mit diesem Werkzeug
schreiben. Die Position des Flansches im Ablagepunkt wird aus dem entspre-
chenden Punkt des Ablage-Programms in Mercator eingelesen. Wenn nétig,
StoRrichtung des Werkzeuges und Verdrehwinkel anpassen.

2.7.2.14 TCP Berechnung

Nach dem die Position des Ablagepunktes in Mercator eingetragen wurde, kann
das Arbeitswerkzeug, dessen TCP zu bestimmen ist wieder montiert werden.
Zur TCP-Bestimmung wird nun der werkzeugspezifische Kalibriereinsatz in die
Grundplatte des Kalibrierplattensystems eingesetzt.

[ ¥ Werkzeug (2) : Roller2 OPO70 [E= R

Koordinaten] Kamera] Modellursprung] Modelskalierung] M ahtrichtung

Bitte geben Sie hier die Position dez Roboterflansches einl

% | 0 [mm | R ooon [+ -]
T | 000 fmm | P o [© ]
z | 000 [mm | v oo [+~
Flanzchposition aus Folge auswahlen | TCP-Bestimmen |

[ whelkoordinaten

Objektname: |Ficller2_0P070
Auswahl des Modells |E: WProgram Files [«86)\Mercatory P30 Modellewerk zeugehoptik. «

Ok | Abbrechen |

Jetzt schreibt man eine Folge zur TCP-Bestimmung mit dem Werkzeug, wobei
als Werkzeug ein Nullwerkzeug (x,y,z,a,b,c=0) zu wahlen ist. Den TCP des
Werkzeuges dann auf dem Fadenkreuz des Kalibriereinsatzes positionieren und
als Roboterprogramm abspeichern. Die Position des Flansches wird aus dem
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entsprechenden Punkt des TCP-Programms in Mercator eingelesen. Dann auf
TCP Bestimmen klicken und die angezeigten Werte als TCP flr das zu bestim-
mende Werkzeug manuell in der Robotersteuerung eintragen.

Flanschposition TR
aten:
| 122981 [om ~| & 0% [+~ :2:/
| | X: 23.48 mm A: -20.679513 °
s 1576 |mm - E: 24529 |* - Y: 31.28 mm B: 77.636525 ©
| J | J Z: 233.249mm C: -177.349822 °
z | 92316 |mm j © | £8.890 | j Sollen die Daten in das Werkzeug Ubernommen werden?

Nein

Beenden |

AnschlieRend das neu bestimmte Werkzeug als aktives Werkzeug festlegen.

Beantwortet man die Bestatigung mit ,,Ja“, werden die angezeigten Werte in die
Werkzeugliste als TCP des aktiven Werkzeugs tbernommen. Um diese Werte
auch in der Robotersteuerung verwenden zu kdnnen, missen Sie dorthin tber-
tragen werden.

2.7.2.15 RSI-Settings

Die RSI-Settings betreffen Einstellungen bei in der Robotersteuerung vorhande-
nem Robot Sensor Interface von KUKA.

r‘ TRSISettingsDsp | = | = RS
Datensatz Datentyp
W Saltwerte [ lstwerte W vz v ABC [~ Achzen
IP-Adresse

IP sddresse: (NI

¥ Aufzeichrung auf Steuerung

D ateinamerr

&+ Default Name Drateiname fiir Sollwerte: |record°/°1 .ibg

D ateiname fiir |sheerte:

" Automatischer Dateiname |F|_ISTW'recordX1 .ibg

" manueller Dateiname Werzeichnis: |D:\M ercatorD atentLaborih ok’

SPS5 Auswahl

ZusatzD ater

SensorD aten

I Getrisbemament

[~ Motarstram

Abbruch

2.7.2.16 Werkzeug

Uber diesen Meniipunkt, alternativ zur Werkzeugliste bei den Robotereinstel-
lungen (s. Kapitel 2.7.2.8), erhdlt man schnell Zugriff auf alle in Mercator hin-
terlegten Werkzeuge. Ein

[# Werkzeug (2) : Roller2 OP070 =8 B
KDDfd‘”alE”lKamera]Mudel\ulsprung]Muds\skahelung}Nahtﬂchlung}TCF-BesllmmurLIL HakChen ZEigt an, W€|Ches
% =l R[ Emm [ Werkzeug als letztes akti-
| 0 frm =] P[0T [ ] viert wurde. Durch Aus-
= I LTWE | T e wahl eines Werkzeuges
Offnet sich das jeweilige
Einstellungsfenster.  Oben

™ weltkoordinaten . . .

— ez oS im Fenster wird das aktive
Werkzeug angezeigt, fur

Auswahl des Modells ‘E'\Prngram Files [x86)\Mercatoty7h3DMadelletverk zeugehoptik.
= attvechen | das die getroffenen Einstel-

Softwaredokumentation
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lungen gelten. Darunter werden mittels Karteireitern die einzelnen Bereiche der
Werkzeugeinstellungen unterteilt. Hier werden die Koordinaten des TCPs ange-
zeigt, man kann die Darstellung des Werkzeugs in Mercator konfigurieren und
unter dem Karteireiter ,,TCP-Bestimmung“ kann automatisch, wie im letzten
Abschnitt beschrieben, der TCP des Werkzeugs bestimmt und mit dem ,,OK*-
Button in Mercator abgespeichert werden.

Im unteren Bereich der Einstellungsfenster kann ein CAD-Modell des Werk-
zeugs (als .x, .iges, .stp Datei) hinterlegt und der Name des Werkzeuges (Ob-
jektname) eingegeben bzw. gedndert werden. Mit dem Kontrollkastchen ,,Welt-
koordinaten wird festgelegt, ob die angezeigten Koordinaten ihren Bezugspunkt
in Welt-Null oder in Basis-Null haben.

Neben den Koordinaten des Werkzeugs l&sst sich die Kameraposition festlegen.
Die Kameraposition bestimmt die virtuelle Position der Kamera, welche bei der
3D-Visualisierung in Mercator den TCP beobachtet.

I8 Werkzeug (3) : Roller2 OPO70 o8] % Die beiden Karteireiter Model-
Koordinaten | Kamera Modeluisprung | Modelskaierung | Nahtrichtung | 7CP-Bestimmur 4 | | Iursprung und Modellskalie-
W 0 om R 0ooo [+ - .

| i =l - rung erlauben eine Anpassung
v | 000 [mm ] P ooo [ 4]
des  CAD-Werkzeugmodells
z | 000 [om | v oood [+ ] . .
fur die Darstellung in der 3D-
or—tant N  Fansoh Szenerie von Mercator. So
™ wielkaordnaten kénnen Offsetwerte eingetra-

Objektname: Fioller2_OPO70
' ! gen werden um z.B. Kupplun-
Ausirahl des Modells || C:\Program Files [x85\Mercatory T\IDMaodelle\Werkzeugehaptik.x
P s Moo | C3Froaan Fls VSN e gen ohne CAD-Modell oder

ok | abbiechen |

nachtrégliche Modifikationen
am Realwerkzeug zu berticksichtigen und eine mdglichst realitatsnahe Visuali-
sierung zu ermdglichen. AuRerdem kann festgelegt werden, ob der Modellur-
sprung im TCP oder im Roboterflansch liegt.

Bei der ,,Modellskalierung* lasst sich das Modell entlang einer der drei Achsen
mittels eines beliebigen Faktors strecken oder stauchen.

[ % Werlzeug (2) : Roller2_OPO70 =B =

Unter dem Karteireiter ,,Nahtrichtung® lasst sich ein Vektor fir die Werkzeug- :
Koordinaten | Kamera | Modelusprung | Modelskalienng  Wahtichtung | TCP-Bestimmur 4 | ¥
ausrichtung definieren. Nahte in Mercator sind Bauteilbezogene Bearbeitungs- 55 ]
spuren und kénnen in Mercator in Roboterprogramme integriert werden. Beim o
Abfahren eines Roboterprogramms mit integrierter Naht wird dann der Werk- z 00 [m -

zeug-TCP entlang der Naht gefiihrt und gleichzeitig der Prozess gesteuert. -

I ‘weltkoordinaten

Objektname: [Roller2_OF070

Bei aktiviertem ,,Nahtrichtung benutzen* wird der oben eingestellte Vektor ent- e s gl | [T Progan Fies FBET e T DM oaele wartzssaealcs
lang der Nahtrichtung ausgerichtet. Dadurch wird sichergestellt, dass auch das 0 S

Werkzeug immer in Nahtrichtung orientiert ist.

Alle Einstellungen werden mit dem Abbrechen-Button verworfen oder durch
klick auf ,,Ok*“ nach einer Bestatigung libernommen.

Mercator Version 7 Basismodul Softwaredokumentation
Juli.2014 -41 - Sikora



2.7.2.17 Basis

Uber diesen Meniipunkt, alternativ zur Basiskoordinatensystemliste bei den
Robotereinstellungen (s. Kapitel 2.7.2.9), erhélt man schnell Zugriff auf alle in
Mercator hinterlegten
Basiskoordinatensysteme.
Ein Hakchen zeigt an,

[ Base (0) : Basis = | )

Kaordinaten I Mndel\ursprung} Mndelskahelung]

%[ oo fm =] S T |
o S ] e welche Basis als letztes
2% [ ] N e aktiviert wurde. Durch

Auswahl einer Basis 6ff-
net sich das jeweilige
Einstellungsfenster. Oben
im Fenster wird die aktive
Basis angezeigt, fur die
die getroffenen Einstel-
lungen gelten. Darunter werden mittels Karteireitern die einzelnen Bereiche der
Basiseinstellungen unterteilt. Hier werden die Koordinaten der Basis angezeigt
und man kann die Darstellung der Basis in Mercator konfigurieren

Obijektnarne: ‘Easws

[ feststehendes Werkzeug
Auswshl des Modells |E'\P|nglam Files [»BE\Mercatory 7\ 3DModelle'w erk zeugeoptik. x

Ok | abbiechen |

Im unteren Bereich der Einstellungsfenster kann ein CAD-Modell der Basis (als
X, .iges, .stp Datei) hinterlegt und der (Objekt)Name eingegeben bzw. gedndert
werden.

Alle Einstellungen werden mit dem Abbrechen-Button verworfen oder durch
klick auf ,,Ok* nach einer Bestatigung libernommen.

2.7.3 Fanuc Steuerung

Durch Anwahl des Fanuc Steuerung-Menis erhdlt man Zugriff auf Einstel-
lungsmdglichkeiten fur die Fanuc-Steuerung in Mercator sowie schnellen Zu-
gang zu den hinterlegten Werkzeugen und Roboterbasen. Uber den Meniipunkt
»Verbinden“ schlieflich startet Mercator eine Kommunikation mit der Roboter-
steuerung sofern eine Verbindung besteht. Die Meniis Werkzeug und Basis bie-
ten einen Schnellzugriff auf die verwendeten Werkzeug- und Basiseinstellungen.

Beim Menipunkt Einstellungen 6ffnet sich ein Untermeni mit den Punkten
Robotereinstellungen, Netzwerkeinstellungen und Kalibrierplatte.

2.7.3.1  Robotereinstellungen

Die Robotereinstellungen fiir die Fanuc-Steuerung unterscheiden sich nur in dem
Karteireiter allgemeines geringfligig von den der Kuka-Steuerung. Alle weiteren
Einstellungen sind mit denen fur die Kuka-Steuerung gleich!
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Roboter Parameter @

allgemeines ]Parameter] Position] Bauteile] Transformation Trafotest] Werkzeuge] Basizskoordinatensystem 4| ¥

MName:  [Faruict3 Fabe: [I00425C =]
Hersteller: |Fanuc: j Fiobatertyp: |M-?1l]il3 Fiil j
Steusrungstyp: | Fanuc j

Fammunik atior
Schnittstelle: | j Metzwerk-Port 5001

¥ kein automatisches Verbinden

Konfiguratior
Anbindung: | Feststehend | Angebundener Roboter: keiner -
Werzeichnisse
Archiv: | J

r— e EAhEEEy |

Uber den Dialog ,,Roboter Parameter-> allgemeines* kénnen Name, Steuerungs-
und Robotertyp, Farbe der Roboterbahndarstellung und Schnittstelle und Port fiir
die Netzwerkkommunikation gewahlt werden. In der Schnittstelle tragen Sie
bitte die IP-Addresse der Steuerung ein. Der Port 5001 ist ein Standard-Port und
muss nicht verandert werden. Wenn <kein automatisches Verbinden> ausge-
wahlt, wird, muss der Benutzer die Verbindung zur Steuerung gezielt einschal-
ten.

Die Eingabefelder im Bereich ,,Konfiguration“ lassen Einstellungen komplexer
Fertigungsanlagen mit Laserpools, Scanneroptiken oder Remote Welding Sys-
tem als angebundene Roboter zu und unterscheiden, ob der Roboter feststehend
oder mit einem anderen Roboter mitbewegt ist.

Im Verzeichnisbereich kénnen Sie den Standard-Verzeichnispfad eingeben.

2.7.4 Integrierte Steuerungen

Integrierte Steuerungen bezeichnen Steuerungen, die in andere Steuerungen bei
der Bahnplanung integriert werden. So wird z.B. die PFO in die KUKA-
Steuerung als 7., 8. Und 9. Achse integriert.
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2.7.41  Scannereinstellungen 5 DAMercataDatert

E-&E Labor
Zu den Einstellungen fiir eine integrierte Steuerung gelangt man nur durch o Famet3
rechtsklick auf das entsprechende Icon im Verzeichnisbaum des Mercator Da-

teimanagers (F11, wenn diese Steuerung bereits angewahlt ist).

Umbenennen F2
Meu 3
Scanner Parameter [=]
allgemeines l Parameter] Positionl Bauteile] Transformation Trafotest] Werkzeuge] Basiskoordinatensypstem 4 | * Eigenschaften L\\s F11
Mame: |F'FD Farbe: | EBB4EZ ﬂ
Hersteller: |Sik0ra ﬂ Scannertyp: | PFO_i450 ﬂ
Steusrungstyp: |Integliert j Betriebssystem: VB4 10 HF13

K.omrmunik atiory
Schnittstelle: | J MNetzwerk-Port;  |5001

¥ kein automatizches Werbindan

K.onfiguration

Anbindung: | Mitbewegt j Angebundener Roboter: |N0ah ﬂ

Abbrechen |

Als Hersteller ist fur integrierte Scanner-Steuerungen die Firma Sikora einzustel-
len, da Mercator die Bahnplanung in Mercator dbernimmt. Aulerdem muss als
Anbindung in der Konfiguration ganz unten ,,Mitbewegt“ und der Name des
Roboters eingetragen werden, an dem die Scanneroptik hangt.

2.8 DAS MENU <PROZESSDATEN>
Einstellungen Hilfe

Dieses Mend ist nur mit dem entsprechenden Modul Prozessdaten verfiigbar. Es Jobs anzeigen

dient zu Anzeige und Bearbeitung von Jobs des Datenservers. Ein Job ist ein e
Auftrag, eine bestimmte Funktion im Hintergrund auszufiihren. Mit dem Klick
auf ,,Jobs anzeigen“ 6ffnet sich ein neuer Karteireiter ,,JJobs“. Man kann diesen
Karteireiter auch gleich zum Programmstart automatisch 6ffnen, indem man bei
dem Menipunkt ,,bei Programmstart 6ffnen“ einen Haken setzt. Die Bedienung
und genaue Beschreibung hierzu finden Sie im Abschnitt des Moduls Prozessda-

ten.
2.9 DAS MENU <EINSTELLUNGEN> Hilfe

Display Manager 3
In diesem Menuabschnitt lassen sich viele Einstellungen von Mercator einrich- Sprache v
ten. Die Einrichtung des Displaymanager , das Verwalten von Kennlinien, die neus Kennlinie
Auswahl der Sprache sowie die Einstellung der Farbliste. Der Administrator ::i:: ’
kann hier die Benutzerliste verwalten oder die Kennworter &ndern. In den Menis Userliste
Sichern und Laden kénnen alle Mercator relevanten Einstellungen gespeichert Kennwarter andern v
oder eben wieder geladen werden. In der folgenden Abschnitten sind alle Meniis Routen-Abgleich Einstellungen
ausfuhrlich beschrieben: ||l T A L

Sichern

Laden
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2.9.1 Display Manager

In diesem Meni kann der Benutzer zwischen einem der drei voreingestellten
Displaylayouts wahlen. Ein Displaylayout ist eine Vorlage, welche Fenster mit
welchen Voreinstellungen beim Offnen einer Datei angezeigt werden sollen. Mit
einem per Linksklick gesetzten Haken an automatisch wird das ausgewahlte
Displaylayout angewendet. Der Menipunkt auto. anzeigen 6ffnet automatisch
Dateien, die lber eine Netzwerk-Schnittstelle an Mercator Ubertragen wurden.
Eine solche Schnittstelle ist z.B. bei VRS-Steuerung mdglich. Im Menlpunkt
Einstellungen kann der Displaymanager entsprechend eingestellt werden. Die
ausfuhrliche Beschreibung des Displaymanagers finden Sie in Kapitel 2.12.

2.9.2 Sprache

In diesem Menu kann die Sprache ausgewahlt werden, die in der Mercator-
Oberflache benutzt werden soll. Grundsatzlich sind die in der rechten Abbildung
dargestellten Sprachen mdglich. Es gibt im Installationverzeichnis von Mercator
eine Datei namens sprache.tab, in der die jeweiligen Ubersetzungen fiir die ver-
schiedenen Sprachen Spaltenweise hinterlegt werden.

2.9.3 Kennlinien

In Mercator kénnen flr die verschiedensten Umrechnungen von einer Messgro-
Be in eine physikalische Einheit Kennlinien hinterlegt werden. Im entsprechen-
den Untermeni (siehe rechte Seite) kdnnen Kennlinien neu erstellt, bzw. vor-
handene Kennlinien angezeigt oder geléscht werden.

Madochte man eine neue Kennlinie hinzufligen (<neue Kennlinie>) oder eine vor-
handen Kennlinie bearbeiten <Kennlinie anzeigen> wéhlte man das entspre-
chende Meni aus. Die weitere Bearbeitung von Kennlinien ist im Kapitel 2.13
ausflhrlich beschrieben.

Zum Ldschen wird eine im Unterment ,,Kennlinie 16schen aufgelistete Kennli-
nie aus allen vorhanden ausgewahlt.

2.9.4 Prozesse

In diesem Meniu kénnen Sie sogenannte Prozesse vordefinieren, die fir lhre
jeweilige Applikation entsprechende Parameter hinterlegen. Um Zugang zu
diesem Menl zu haben, muss das Softwaremodul Prozessdaten aktiviert und
mindestens der Level ,,Spezialist“ angemeldet sein. Naheres dazu im Abschnitt
,»Prozessdaten®.

2.9.5 Farbliste

Hier kann eine Liste von Farben hinterlegt werden, die dann abgearbeitet wird,
wenn in einem 3D-Fenster mehrmals Daten des gleichen Roboters importiert
werden. Da jedem Roboter nur eine Farbe zugeordnet ist, hatten die Datensatze
in einem Fenster vom gleichen Roboter auch alle die gleiche Farbe und kénnen
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Layout0
mit Sps

v Normal

v automatisch

auto. anzeigen

Einstellungen

Deutsch
English
Espafiol
Portugues
Cestina
Slovensky
Francais

Chinesisch

Notiger Benutzerlevel :

SPEZIALIST

neue Kennlinie
Kennlinie anzeigen
Kennlinie |6schen

Notiger Benutzerlevel :

SPEZIALIST

ColorListDialog

Lime
0080FF

| Farbe hinzufligen |

ok | Apbrechen |




so nur schwer auseinander gehalten werden. Mit dieser Farbliste bekommen die
Daten entsprechend der Liste verschiedene Farben, obwohl Sie vom gleichen
Roboter sind. Wenn mehr Datenséatze eines Roboters in ein 3D-Fenster geladen
werden als die Liste Elemente hat, wird die Farbliste wieder von vorn abgearbei-
tet. In der rechten Abbildung ist eine Farbliste dargestellt.

Mit dem Button hinzufiigen erscheint ein Farbauswahldialog. Wahlt man mit
OK eine neue Farbe aus, wird diese Farbe ans Ende der Liste angehangt.

Mit dem Rechten-Mausklick auf eine Farbe kann diese veréndert oder geléscht
werden. In diesem Popup-Menii kann man auch eine Standard-Farbliste
automatisch generieren. Mercator erstellt denn eine Farbliste mit gut zu
unterscheidenden Farben.

2.9.6 Einstellungen->Userliste

Die Userliste kdnnen nur Benutzer mit dem Benutzerlevel Administrator aus-
wahlen. Fir alle anderen Benutzerlevel ist dieses Meni nicht sichtbar. In dem
hier abgebildeten Dialog kann der Administrator die Benutzer verwalten, die die
Software Mercator benutzen dirfen.

k% Userverwaltung | = | [E] |-

| Usger hinzufigen Uger &ndern ‘ Userldschen ‘

[Narme

il Mustermann
2| Musterfrau
3] Admin Adrinistrator

Ubemehmen | Abbrechen |

Der Administrator hat hier die Mdéglichkeit neue User anzulegen, die Rechte
vorhandener User zu verdndern oder User aus dem System zu entfernen. Mit
dem Klick auf den Button User hinzufiigen bzw. User &ndern erscheint der fol-
gende Eingabedialog:

ColorListDialog

Farbe dndern
Farbe loschen
:Farbe hinz| Standard Farbliste

Ok Abbrechen

Notiger Benutzerlevel :

ADMINISTRATOR

Llzer hinzufugen

Userandern

k% Usereingabe lﬁl

|Spezialist ﬂ Fasswort zur'u'cksetzen|

Name:

Ok | Abbr 1 |

Der Administrator vergibt hier den Namen des Benutzers und ordnet Ihm seine
Berechtigung zu. Das Defaultpasswort ist identisch mit dem Benutzernamen.
Auch beim Passwortzuriicksetzen durch den Administrator das, wird dieses
Defaultpasswort generiert. Ubernahme der Einstellungen erfolgt mit dem Button
OK, der Abbrechen-Button verlésst die Maske, ohne Einstellungséanderungen.

Um einen vorhanden User zu entfernen, muss der entsprechende Benutzer in der
Liste ausgewahlt werden und dann durch ein Klick auf den Button User 16schen
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entfernt werden. Zur Sicherheit gegen Fehlbedienung erscheint der rechts abge-
bildete Bestétigungsdialog.

2.9.7 Kennworter andern

Unter diesem Menupunkt lassen sich Kennworter fir die Benutzerlevel einstel-
len. Dieser Meniipunkt braucht mindestens den Level ,,Administrator*.

2.9.8 Routen-Abgleich Einstellungen

Hier kdnnen Einstellungen fiir den Abgleich von Routen gemacht werden.

2.9.9 Bestatigungsmeldung als Log anzeigen

Mit dem Aktivieren dieses Menus wird im unteren Fensterbereich von Mercator
ein Protokollfenster fir Meldungen, Warnungen und Fehlermeldungen einge-
blendet. Neue Meldungen klappen automatisch den entsprechenden Karteireiter
im Meldungs- und Logbereich auf. Protokolle tiber durchgefiihrte Anderungen
z.B. an Folgen werden ebenfalls in diesem Bereich dargestellt.

Meldungen I Warmungen 1 Fehlermeldungen I

CELE

Notiger Benutzerlevel :

ADMINISTRATOR

Notiger Benutzerlevel :

SPEZIALIST

2.9.10 Sichern

Mit dem Meni Sichern hat der Benutzer die Mdglichkeit alle aktuellen Einstel-
lungen und Parametrierungen in eine Datei mit der Endung *.mcz zu speichern.
Nach dem Klick auf diese Auswahl 6ffnet sich ein Standard Speicherdialog in
dem der Benutzer einen Dateinamen auswahlen muss. Wird der Dateispeicherdi-
alog mit OK bestétigt, werden alle relevanten Einstellungen und Dateien in diese
Datei gespeichert. Um Speicherplatz zu sparen, werden die Daten komprimiert.
Wenn eine Datenbankanbindung aktiv ist, werden die Einstellungen und Daten
immer in die Datei ,,sqlmercator.mcz* geschrieben, so dass der Benutzer keinen
Dateispeicherdialog bekommt. Diese Datei wird dann direkt in die Datenbank
geschrieben.

2.9.11 Laden

Nach dem Klick auf dieses Meni wird ein Dateiauswahldialog fur Dateien der
Endung *.mcz ge6ffnet. Der Benutzer kann dann eine entsprechende Siche-
rungsdatei auswahlen. Mit dem OK Button wird diese Datei geladen und alle
Einstellungen wieder auf den gespeichert Stand gesetzt. Wenn eine Datenbank-
anbindung aktiv ist, wird statt dem Dateiauswahldialog ein Dialog gestartet, in
dem eine entsprechende Sicherungsdatei aus der Datenbank ausgewahlt werden
kann.
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SIKORS

2.10 DAS MENU HILFE
In dem Men(i Hilfe sind die folgenden Untermeniis verfugbar: Inhalt F1
Mercator Eigenschaften
Mercator aktivieren

2.10.1 Inhalt

Uber Mercator
Mit dem Klick auf diesem Menipunkt 6ffnet sich eine Online-Hilfe. Die Online- Netzwerk-Information

Hilfe wird gerade aktualisiert. Bitte entschuldigen Sie, wenn sich deshalb zu Lizenzinformationen
ihrem Thema keine Eintrége finden lassen.

2.10.2 Mercator Eigenschaften

Notiger Benutzerlevel :

In den Mercator-Eigenschaften sind Verzeichnis- und Programmeinstellungen SPEZIALIST
hinterlegt. Es 6ffnet sich der folgende Dialog:

" Eigenschaften |..‘:' (=] == “
Daten-Verzeichniz |c.\Backup\MercatmDalen\ J
Installations-erzeichnis |E'\F‘mgram Files [#8B6]\Mercatory 7

Werwendste Mercatar- NI |C:\Users\Kruagar\AnpD atatRoamingMercator\Mercator. ini
Installationserzeichnis ProNFS |

[ Mercator-Server auf Port |D

Datenserver Datel |C.\ngram Files [«BE]Mercatory 7D ataserver exe J

Abbuch ] Ubernehmen |

Akbtuelle Umnschaltbon {zur Zeit nicht ermittelbar

Geladene Konfigurationsdatei iC:\E ackupMercatorD atensMercator fw'370).cfg J

Das Daten-Verzeichnis beschreibt das Verzeichnis, ab dem die Zellenstruktur
von Mercator aufbaut.

Das Installations-Verzeichnis zeigt das Verzeichnis an, in das die
Mercatorsoftware installiert wurde.

In der verwendeten Mercator-INI sind Einstellungen des Mercatornutzers
hinterlegt.

Das Installations-Verzeichnis ProNFS wird ebenfalls angezeigt. Diese Software
wird zur Kommunikation mit der VRS-Steuerung benétigt.

Mit dem Haken Mercator-Server auf Port wird die Kommuniktion mit einem
zweiten  Mercatorsystem  aktiviert. Man muss hier den richtigen
Kommunikationsport einstellen.

Die Auswahl der Datenserver Datei ermdglicht verschiedene Datenserver-
Programme mit Mercator zu verbinden.

Die Firma Sikora GmbH hat eine Umschaltbox entwickelt, die Gber eine USB-
Schnittstelle mit Mercator verbunden werden kann. Die Version der aktuell
angeschlossenen Umschaltbox wird hier angezeigt.
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In der letzten Zeile des Dialogs wird der Speicherort der aktuell geladenen Kon-
figurationsdatei angezeigt.

2.10.3 Mercator aktivieren

Wenn lhr Mercator-System aktiviert ist, erscheint der nebenstehende Bestéti-
gungsdialog. Wenn Sie noch nicht aktiviert sind, folgen Sie bitte der Beschrei-
bung in Kapitel 1.3

2.10.4 Uber Mercator

In diesem Meni werden die interne Programmversion, sowie die hinterlegte
Serien-Nr. angezeigt. Aulerdem werden die Versionen der jeweiligen Module
angezeigt und kurz Beschreiben.

2.10.5 Netzwerkinformationen

Bei den Netzwerkinformationen wird der Name des PC, der Name der Arbeits-
gruppe/Domane, die IP-Adresse sowie die entsprechende Netzwerk-Maske an-
gezeigt.

2.10.6 Lizenzinformationen

In den Lizenzinformationen sind entsprechende Hinweise fiir die im Hintergrund
genutzte Software hinterlegt. Der folgende Dialog wird hier angezeigt

L‘ Lizenzinformationen l = | (=] |ﬂh‘
AL Open CASCADE Technology Public License =
License wersion: 6.5 March, 2011 3
Boost Open CASCADE S.AS. releases and makes

publicly available the source code of the
software Open CASCADE Technology to the
free software development community under the
terms and conditions of this license.

Itis notthe purpose of this license to induce wvou =
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211 FENSTERTECHNIK

Mercator ermdéglicht die Ubersichtliche Darstellung von allen prozessrelevanten
Daten / Parametern in verschiedenen, variabel konfigurierbaren Fenstern. Es gibt
4 Fensterarten, mit denen sich alle Daten abbilden lassen:

» Geometrie Fenster (3D):
Das Geometrie-Fenster ist eine dreidimensionale Darstellung, in der der
Verlauf der Bearbeitungsbahn als farbige Linie oder Rohre in Position
und Orientierung abgebildet wird. Zusétzlich kénnen hier die Umge-
bungen wir Roboter, Bauteile und Spanner ein- und ausgeblendet wer-
den.

» Geschwindigkeitsfenster:
In diesem Fenster werden die Geschwindigkeitsverlaufe der Datensatze
angezeigt. Die X-Achse kann wahlweise als Zeit- oder als Wegachse
dargestellt werden. Auf der Y-Achse ist die Geschwindigkeit in den
verschiedene Einheiten m/min, m/sec, mm/min und mm/sec aufgetra-
gen. Fir die PTP-Bewegungen von Robotern wird eine zweite Y-Achse
angezeigt mit der Einheit % (der Maximalgeschwindigkeit) darstellt.

» Digitalsignale (Signalverlauf):
Im Bindrdatenfenster ,,Digitalsignale” werden Daten dargestellt, die nur
zwei Zustande kennen (On/Off, 1/0, etc.). Die X-Achse kann wahlweise
als Zeit oder als Weg dargestellt werden. Die Y-Achse wird mit On/Off
dargestellt.

» Analogsignale (Signalverlauf):
Im Fenster ,,Analogsignale* werden die analogen Parameter zeit- /
wegbezogen dargestellt. Fiir jede verschiedene physikalische GrofRe
wird eine eigene Y-Achse angezeigt. Durch die Anwendung von Kenn-
linien kénnen die Daten von einer im Datensatz gespeicherten physika-
lischen Einheit in andere Einheiten Uberfiihrt werden.

Die Fenster kdnnen beliebig angeordnet, ein- oder ausgeblendet oder in der Gro-
Re den eigenen Vorstellungen angepasst werden. In allen Fenstern bewegt sich
ein Cursor entsprechend der Position des aktiven Fensters mit. Somit hat man
immer in allen Fenstern einen optimalen Uberblick. In der folgenden Abbildung
sind alle vier Fenster hinterlegt.
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Mercator erkennt, ob zur Darstellung ausgewéahlte Parameter vorhanden sind und
Offnet die Fenster nur bei deren Vorhandensein. Prozesssignale werden nur dar-
gestellt, wenn sich deren logischer Zustand wahrend der Aufzeichnung geéndert
hat oder wenn der Nutzer es ausdriicklich wiinscht.

Wann ein Fenster und was in einem Fenster dargestellt wird, sowie Anordnung
und GrolRe werden im Displaymanager (s. Kapitel 2.12) festgelegt. Fenster, wel-
che im aktuellen Displaylayout nicht enthalten sind oder vorher geschlossen
wurden, lassen sich (ber einen Rechtsklick und Auswahl des entsprechenden
Fensters zusatzlich aufrufen (s. Menii rechts).

Die Auswahl der moglichen, zusétzlich zu 6ffnenden Fenster variiert in Abhén-
gigkeit des Fensters, in dem der Rechtsklick ausgefuihrt wurde. Auf dem Bild
rechts sehen sie die Auswahlmdglichkeiten im 3D-Fenster. Die einzelnen Fens-
ter werden ab Kapitel 2.11.1 ausfiihrlich beschrieben.

Einzelne Fenster schlieflen sich tber den Fenster-Schlielen-Button in der oberen
rechten Ecke. Alle zugehérigen Fenster eines Datensatzes schlielen sich lber
das ,,Alle Displays eines Datensatzes schliessen“-Icon in der Iconleiste oben.
Danach fragt Mercator, ob eventuell gemachte Anderungen an den Datensétzen
des Fensters gespeichert werden sollen.

l! Mercator Ch\Backup\MercatorDaten\mercatorFK120Bratislava06Mail2.cfg
Datei  Zelle KUKA TeachSensor Einstellungen Hilfe

Allg, Fenster | Explorsr  FK2_BOBORDT: recordd2 ] \

K‘ Roboterbahn (3D) - record02 - FK2_6060R01 - Datei-Nr: 2

Alle Displays eines Datensatzes schlielen
Anderungen an den Anzeigeeinstellungen werden beim Schliefen automatisch
gespeichert, so dass beim Offnen von Datensatzen des gleichen Typs die Anzei-
ge ,.erinnert” wird. Zum Wiederherstellen der im Displaymanager eingestellten
Defaultwerte einmal den Displaymanager 6ffnen, sofort wieder verlassen und

Anzeige Bahn >
Anzeige Urngebung L4
Ansicht r
Display r
v Marker L4
Funktionen >
Route L4

Route anhdngen
Diagramm impaortieren

3D Bahnverlauf
Geschwindigkeit

Digitalsignale
Analogsignale
Prozess-Status
Achswinkel
Anstellwinkel
Punkt-5PS

die erscheinende Abfrage mit Ja beantworten. g

|

Michten Sie die automatisch gespeicherte Fenstereinstellungen von gedffneten Dateien [dechen?
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2.11.1 3D Fenster

Im 3D Fenster kdnnen die geometrischen Daten der Roboterbahn als Linie oder
als Rohre dreidimensional im Raum abgebildet werden. Die Farbe der Linie
entspricht der des jeweiligen Roboters/Scanners, dem die Daten zugeordnet sind.
Zur besseren Orientierung im Raum kénnen weitere Objekte in Form von CAD-
Daten hinterlegt werden.

Standardobjekte sind Bauteile, Werkzeuge, Roboter und Spanner. Robo-
ter/Scanner werden mit einer Kinematik versehen, die es erlaubt, sie sich im
Raum bewegen zu lassen.

Spezielle Objekte sind Koordinatensysteme, Marker, Bahnen, Bahnpunkte, Pro-
grammierte Punkte, Nahtpunkte etc.

In der folgenden Abbildung ist ein 3D Fenster abgebildet:

/I Fenstertitelzeile
|

o
H
Kl

| b
Lt

BRI E®.2 (826 w Al e/wp =

Anzeigeberei
T W

- <IN
ch

1 Wil s 1|

Cursor-Statusanzeige

(

In der Titelzeile des Fensters werden die Fensterart (Roboterbahn (3D)), der
Dateiname, der zugehdrige Roboter sowie eine Dateinummer angezeigt. Die
letztgenannte Dateinummer dient zur Zuordnung bei IBGN-Dateien.

Am linken Rand der 3D-Anzeige befinden sich eine Reihe von Icons flr den
Schnellzugriff auf bestimmte Funktionen (s. Abschnitt 2.11.6 Icon-Men(s).

Auf der rechten Seite befindet sich der Legendenbereich sofern die Legende

auch mittels Icon " oder Rechte-Maus-Meni aktiviert wurde.

Am unteren Rand des 3D Fensters befinden sich links neben der Cursor-
Statusanzeige drei Umschaltments, deren aktuelle Einstellung in den Fenster-
chen angezeigt wird.

Das erste Umschaltment direkt links neben der Cursor-Statusanzeige dient zum
schnellen Umschalten zwischen 3 speicherbaren Kameraperspektiven.
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Das Umschaltmend links davon legt fest, welches Koordinatensystem das aktu-
elle Bezugskoordinatensystem ist. Zur Auswahl steht im Beispiel das Weltkoor-
dinatensystem mit dem absoluten Nullpunkt der ganzen Szenerie, Kopfkoordina-
ten im TCP, das Zellenkoordinatensystem, das Roboterkoordinatensystem im
Roboternullpunkt (Roboterfuss), zwei Basissysteme (Basis in Fahrzeug-Null,
Basis 3)und die Systeme von Kaliplatte und Bauteil.

Im Menl ganz links wird zwischen verschiedenen Operationsmodi umgeschal-
tet. Zur Anzeige dieses Mendis bedarf es mindestens des Benutzerlevels ,,Bedie-
ner. Auerdem ist der Inhalt des Menis abhéngig von den aktivierten Mercator-
Modulen (hier: Mercatormodul Folgeneditor). Die Operationsmodi des Basis-
moduls sind ,,Anzeigemodus“ 2.11.1.1 und ,,Objekte positionieren“ 2.11.1.6.

2.11.1.1 3D-Anzeigeeigenschaften

Um einzustellen, was wie standardméRig im 3D Fenster angezeigt werden soll,
dienen die 3D-Anzeigeeigenschaften. Zu ihnen gelangt man entweder (ber das
Rechte-Mausklick-Mend im Anzeigenbereich und den Meniupunkt Anzeige
Bahn - Eigenschaften oder Uber einen Klick auf das entsprechende Icon im
Icon Meni oder Uber den Displaymanager (s. Kapitel 2.12).

JD-Anzeigeeigenschaften ! El

Foute ]Nahtanzeige] Zellenumgebung] Zusatzanzeigen] Einstellungen]

Bahrwverlaul anzeigen ~d

" Liniendarstellung + Rohrendarstellung

Radius: | J |

200 =

Punktkugeln anzeigen 1 |
{+ i

| jmn =]

I, Programmierte Punkte anzeigen
IhPrng.F'unkt Origntierung anzeigen
I Bahnpunkte im lpo-Takt anzeigen
I Bahnorientierung anzeigen

™ bei Anzeige von SPS-Signalen LO-Bersiche ausblenden

| Ok | Abbrechen | |

Den Bahnverlauf kann man entweder als Linie darstellen oder als Réhre. Bei
Systemen mit &lteren Grafikkarten ist die Liniendarstellung zu bevorzugen. An-
sonsten bietet die Rohrendarstellung viele Vorteile, wie bessere Sichtbarkeit
oder die Anpassungsmdglichkeit des Durchmessers. Bei programmierten Punk-
ten kénnen entweder die Genauigkeitskugeln oder eine sogenannte Fangkugel
eingeblendet werden. Bei Punkten mit einer sehr kleinen Genauigkeitskugel
erleichtert eine Fangkugel das Selektieren. AuRerdem kann man hier auch fest-
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legen, ob z.B. programmierte Punkte, Orientierung oder IPO-Takte mit ange-
zeigt werden sollen.

3D-Anzeigeeigenschaften

Floute Mahtanzeige ]Zellenumgebung Fuzatzanzeigen | Einstellungen
v MNahte gleich zur Anzeige laden

shte anzeiger v
[v M ahtverlauf anzeigen

i

[ Mahtarientierng anzeigen

[ Werschlefradiuz anzeigen

| Ok | Abbrechen | |

Die Nahtanzeige legt fest, ob programmierte N&hte gleich zur Anzeige geladen
werden sollen und ob und mit welchen Details diese zu sehen sein sollen. Wenn
die Nahte angezeigt werden sollen, muss rechts das Hakchen (siehe Mauszeiger)
gesetzt werden.

3D-Anzeigeeigenschaften [&J

Zuszatzanzeigen | Einstellungen

Houte] Mahtanzeige ]
v “wierkzeug O phlk
v Bauteil

[v Spanner

¥ Robater

[ Zelle

[ Ok | Abbrechen | |

Bei der Karteikarte fir die Zellenumgebung kann ausgewéhlt werden, ob Optik,
Bauteile, Spanner und Roboter sofort nach Offnen der Datei angezeigt werden
sollen.

3D-Anzeigeeigenschaften

Floute] Nahtanzeige] Zellerumgebung  Zusatzanzeigen | Einstellungen

¥ Dieibein am Roboterflansch

[ Raotationzzentium anzeigen

[ Bewsgungsvektor

v &rbeitsraum anzeigen Tranzparenz, |+ =i -1

[ Ok | Abbrechen | |

Zusatzanzeigen betreffen die Darstellung verschiedener Koordinatensysteme,
deren GroRe bei der Darstellung sowie sonstige Einblendungen wie z.B. den
Arbeitsraum und dessen Transparenz bei der Darstellung. Das Hakchen bei ,,ex-
ternes Fenster 6ffnen* bewirkt, dass das 3D-Positionsfenster zusatzlich auf ei-
nem Zusatzmonitor (beispielsweise ein Présentationsschirm) gedffnet wird.
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Der Menipunkt Einstellungen gestattet die Anpassung des Rasters fur die karte-
sischen Koordinaten (XYZ) und die Orientierung (ABC).

3D-Anzeigeeigenschaften

Houte] Nahtanzeige] Zellenumgebung] Zuzatzanzeigen Einstellungen ]

Raster $vZ IO |om -

Raster 4BC | Bagsm [+ |

| ok | Abbrechen |

2.11.1.2 Mercator-spezifische 3D-Objekte

Neben 3D-Objekten mit speziellen CAD-Daten wie z.B. Roboter und Bauteile
werden im 3D Fenster auch Mercator-spezifische Objekte angezeigt. Diese sind
im Einzelnen:

e Bahnen:

Bahnen sind zeitlich ber den Roboterinterpolationstakt gestltzte Be-
wegungen des Roboterwerkzeugnullpunkts durch den Raum. Sie wer-
den je nach Einstellung in den Anzeigeeigenschaften entweder in Li-
nien- oder in Réhrendarstellung gezeigt. Ihre Farbe entspricht der zuge-
ordneten Farbe des zugehdrenden Roboters.

e Interpolationstakte/IPO-Takte:

sind die kleinste zeitliche Zerlegung der Bahn (i.d.R 10-12 ms) Sie
werden angezeigt in Form von schmalen, aqua-farbenen Ringen um die
Bahndarstellung (viele Ringe nah beieinander bedeutet: geringe Bahn-
geschwindigkeit in diesem Bahnabschnitt)

e  Marker:

—.———/

3D-Markierungen in Mercator heilen Marker. Dies sind spezielle
bahndatenunabhéngige 3D-Punkte. Die 3D-Marker ermdglichen zum
einen das Messen von Abstanden in der 3D-Umgebung, zum anderen
dienen sie zur relativen Ortsbestimmung von Objekten. Marker werden
als gelbe Kugeln dargestellt, Referenzmarker sind blau. Hervorgehoben
werden sie aqua-farben. lhre GroRe ist zoomstufenunabhéngig immer
gleich.
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Nahte:
sind spezielle Bahnen, die zusatzlich Informationen zum Fertigungs-
prozess beinhalten. Diese Zusatzinformationen lassen sich unter dem
Menipunkt Einstellungen 2Prozess in der Menduleiste bearbeiten (Vo-
raussetzung: Mercator Folgeneditor). Sie werden als blaue Linien ange-
zeigt.

Nahtpunkte:

—o

sind programmierte Punkte der N&hte mit Zusatzinformationen zum
Prozess. Sie werden als schwarze kleine Kugeln dargestellt, die Aus-
dehnung ihrer Genauigkeitskugel in transparent-blau.

Orientierungen und Koordinatensysteme:
werden in Mercator mit drei Pfeilen in den Farben Rot, Griin und Blau
fur die X-,Y- und Z-Achse angezeigt.

Programmierte Punkte:

Beizwr =] Marker: Marker_02 X: 2844.90 Y: -72.37 Z: 1155.43 - R: -162.99 P: 59.37 Y: 101.49 (Frontklappe)

sind im Roboterprogramm festgelegte Punkte, die der Roboter mit sei-
nem Werkzeugnullpunkt interpolationsartabhangig anfahrt. Sie werden
normalerweise als kleine schwarze Kugeln angezeigt. Schwarz-gelbe
Kugeln zeigen die Ausdehnung der Genauigkeitskugeln von Punkten
der Interpolationsart PTP (Point-to-Point) an. Genauigkeitskugeln von
nicht-PTP-Punkten sind rot-transparent. Gelb, aqua-farben und blau
sind Marker.

Verbindungen:

@ s P

Eine Verbindung ist im Mercator 3D Fenster eine griine Linie zwischen
zwei programmierten Punkten oder zwei Markern mit roter Entfer-
nungsangabe zur Abstandsmessung. Sie wird erzeugt uber die Aktivie-
rung des Verbindungsmodus im Rechte-Mausklick-Menl im leeren
Anzeigenbereich.
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2.11.1.3 Navigation der Ansicht im 3D Fenster

Mercator erméglicht die Darstellung der Roboterbahn und ihrer Umgebung im
3D Fenster in festeingestellten Perspektiven, ermdglicht dem Nutzer aber auch
jederzeit frei durch die 3D Szenerie zu navigieren.

Die festeingestellten Perspektiven sind zugénglich uber die Iconleiste am linken
Bildschirmrand, durch rechtsklick im Anzeigenbereich und Anwahl des Me-
niipunktes Ansicht im dann erscheinenden Rechte-Mausklick-Meni, sowie Uber
das Kameraumschaltment unten links im Fenster.

|% Roboterbahn (3D) - upl00 - FK2_6060R01 - Datei-Nr: 1

- 4| Rechte-Mausklick-Ment
Iconleiste Al
optimale Ansicht
B "I Perspektive »
Marker

<

»
R Gesamtansicht
+ | () Vorderseite
(8 Ruckseite

Funktionen

e Route einfiigen

Route anhangen () linke Seite
Diagramm importieren (5 rechte Seite
(5 von unten
() von oben
Speichemn »
,J = [ Kameraumschaltmenii ]

[ Frontklappe | [%" Benuizer *« ~| Punktname: P11, Typ: KZIRE, Kugel: 50.0 mm

[E=8H0R =

= Kamera_1
= Kamera_2
%" Kamera_3

Zum freien Navigieren in der 3D Ansicht dienen der linke und der mittlere
Mausknopf sowie das Mausradchen. Bei gedriickter linker Maustaste im Anzei-
gebereich rotiert die Perspektive um den Szeneriemittelpunkt. Mit gedriickter
mittlerer Maustaste lasst sich der Szeneriemittelpunkt verschieben. Das Maus-
rédchen ermdglicht das Ein- und Auszoomen.

2.11.1.4 Das Rechte-Mausklick-Ment im Anzeigebereich 3D Fenster

Wenn im Anzeigebereich die rechte Maustaste betatigt wird, erscheint je nach
dem, uber welchem Objekt der Cursor gerade steht, ein kontextbezogenes Aus-
wahlmeni (s. Abschnitt 2.11.1.7 Kontextmenis im 3D Fenster). Im leeren An-
zeigenbereich erscheint nebenstehendes Auswahlmend.

Um den Teil unterhalb des Bereichs ,,Marker* anzuzeigen, muss der Nutzer
mindestens im Nutzerlevel ,,Einrichter* angemeldet sein.

2.11.1.41  Anzeigebereich Anzeige Bahn

Unter diesem Untermenipunkt versammeln sich alle Anzeigeoptionen beziglich
eines Roboterbahndatensatzes.

Die Minibildchen neben den Funktionsbezeichnungen korrespondieren mit den
Icons der Icon Menus am linken Rand des 3D Fensters, d.h. linksklicken auf
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diese Icons bewirkt die gleiche Aktion. Aktive Funktionen haben gesenkte
Schaltflachen oder Hakchen.

- Bahnverlauf schaltet die Anzeige der Bahn ein und aus

- programmierte Punkte stellt die Position der Programmierten Punkte
als kleine graue Kugeln dar

- Genauigkeitskugel lasst einen kugelférmigen, schwarzgelben Genauig-
keitsbereich um Punkte mit der Genauigkeit 0 (PTP Punkte) und einen
transparentroten Bereich um Punkte mit Kugelgrdssen verschieden von
0 erscheinen

- ProgPunkt Orientierung erzeugt in jedem dargestellten programmierten
Punkt ein rotgriinblaues Dreibein aus Pfeilen, das die gleiche Orientie-
rung hat, wie das programmierte Werkzeug beim Erreichen dieses
Punktes

- Interpolationsstitzpunkte zeigt die Kleinste zeitliche Zerlegung der
Bahn (i.d.R 10-12 ms) in Form von schmalen Ringen um die Bahndar-
stellung (viele Ringe nah beieinander bedeutet: geringe Bahngeschwin-
digkeit in diesem Bahnabschnitt)

- Marker sind in Mercator Markierungspunkte, deren Anzeige hiermit
geschaltet wird; naheres zu Markern im Abschnitt 2.11.1.4.5 Anzeige-
bereich Marker

- Die aktuellen Achswinkel in ° werden mit Achswinkelbeschriftung an-
gezeigt

- Legende anzeigen schaltet den Legendenbereich an oder aus

- tats&chliche Bahn und urspringliche Bahn schalten die Anzeige von
speziellen Abweichungen einer bestimmten Ausgangsbahn fir eine
komfortable Analyse an oder aus

- Information l&sst folgendes Info-Fenster mit verschiedenen Informatio-
nen zur aktuellen Bahn erscheinen:

Information ber Route

Foboter Name: KZTUVL415130R01
Steuerng  VKR_C POTakt 12ms
Robotetyp:  KR210R3100 ULTRA C4 FLR

Belriebssystem VB 210

SensorModul  unbekanntes_Sensomodul). 00 SensorNi 1

PC: DELL_SCHULUNG3

PC Saftware: MERCATOR Version 6.08

Fie: up6:

(-]

Anzahl Zusatzachsere 0

Datum:  12.07. 2012 122650 Verzeichnis:  c\backup\mercatordaten’afo_5210fk2tuvid 151900 Skrehl \upsh

Kommentar: [keiner
Anzahl IPO-Punkte: 1472 Anzahl Edtpunkte: o

Bahrisnge:  16635.76 mm 2A77s

sktuelles Werkzeug  -97.937001150.30701 115176000 0.6240000 -24.7500014 88.5100020 Nr- 2 43 ‘
Babntaibe; [ 0071F2 -

Falpeniex! anzeigen

Zusatzinfo anzeigen schiiessen ]
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Im Umschaltmenii ,,Bahnfarbe* ganz unten links lasst sich der Bahn ei-
ne Farbe zuordnen. Die Schaltflachen ,,Folgentextanzeigen* und ,,Zu-
satzinfo anzeigen“ sind in der aktuellen Mercator-Version noch in Vor-
bereitung.

- In der SPS Auswahl kénnen Zustande digitaler Ein- und Ausgange
entlang der Bahn angezeigt werden mit der in den SPS-Einstellungen
fur die jeweiligen Signale hinterlegten Farbe. Sollte diese Farbe
identisch mit der Farbe der Roboterbahn sein, so wird fiir die Anzeige
der On-Zustande automatisch die Komplementarfarbe verwendet.

- Eigenschaften 6ffnet die 3D-Anzeigeeigenschaften (s. Kapitel 2.11.1.2)

- Tool-Leiste anzeigen aktiviert die lcon Menis (s. Kapitel 2.11.6) am
linken Fensterrand

2.11.1.4.2  Anzeigebereich Anzeige Umgebung

Die Funktionen dieses Untermeniis betreffen Anzeigeoptionen beziglich aller
3D-Objekte, die die Orientierung bei der Visualisierung von Bahndaten erleich-
tern. Auch hier korrespondieren die Minibildchen neben den Funktionsbezeich-
nungen mit den Icons der lcon Meniis am linken Rand des 3D Fensters, d.h.
linksklicken auf diese Icons bewirkt die gleiche Aktion. Aktive Funktionen ha-
ben gesenkte Schaltflachen.

2.11.1.4.3  Anzeigebereich Ansicht

Dieses Untermeni unterstiitzt bei der Findung der optimalen Perspektive im 3D
Fenster. Auch hier gilt der Zusammenhang zwischen Minibildchen und Icon
Menis.

- optimale Ansicht schaltet auf eine mittels Algorithmus errechnete Per-
spektive zur bestmoglichen Bahnansicht

- Perspektive lasst umschalten zwischen der Standardperspektive und ei-
ner mit dem aktuellen Werkzeug/Optik mitgefiihrten Kamera. Die Ein-
stellungen fur diese mitbewegte Kamera erfolgt in den Werkzeugein-
stellungen unter dem Karteireiter Kamera (s Abschnitt 2.7.2.11).

- Gesamtansicht erzeugt eine Ansicht, in der alle aktiven 3D-Objekte
sichtbar sind sofern sie nicht komplett durch andere Objekte verdeckt
werden

- Die néchsten 6 Ansichten liegen parallel zu bestimmten, durch das
Weltkoordinatensystem aufgespannte Ebenen mit der Gesamtansicht als
Referenz

- Speichern lasst den Nutzer eigene Perspektiven drei Kameras zuordnen,
um diese Perspektiven dann schnell tber das Kameraumschaltment un-
ter der 3D-Anzeige abrufen zu kénnen
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Mit Display des Rechte-Mausklick-Menis im 3D-
Anzeigebereich lassen sich weitere Fenster zur Anzeige 6ffnen. Die Beschrei-
bung der dadurch zu 6ffnenden Fenster erfolgt in den entsprechenden Unterkapi-
teln der Fenstertechnik. Die Punkte ,,Prozess-Status“ und ,,Anstellwinkel* ben6-
tigen mindestens den Benutzerlevel ,,Einrichter*.

Anzeigebereich Display

dem Untermeni

2.11.1.45  Anzeigebereich Marker

Dieses sehr umfangreiche Untermeni stellt die grundlegenden Funktionen fir
die Handhabe der Mercator 3D-Markierungen (Marker) zur Verfiigung. Dies
sind spezielle bahndatenunabhéngige 3D-Punkte. Mercator kennt auch Marker
im 2D Bereich. Diese werden im entsprechenden Abschnitt der 2D Fenster er-
klart.

Die 3D-Marker erméglichen zum einen das Messen von Abstéanden in der 3D-
Umgebung, zum anderen dienen sie zur relativen Ortsbestimmung von Objekten.
So lassen sich Objekte gezielt positionieren

Um mehr Markerfunktionen zur Verfiigung zu haben, als Auswahlmodus, TCPs
als Marker anzeigen und freie Markerlisten, bendtigt man mindestens den Nut-
zerlevel ,Einrichter*.

Im aktiven Auswahlmodus, kenntlich am gesetzten Hakchen, kénnen vorhandene

M
Marker selektiert werden. Es erscheint ein Fadenkreuz mit einem groen M ®
, wenn der Mauscursor Uber einem Marker steht. Ist der Modus hinzufiigen aktiv
M+

@ , kénnen solange neue Marker gesetzt werden, bis ein anderer Modus ge-
setzt wird. In diesem Modus steht iiber dem Fadenkreuz ein groRes M*. Im Mo-

M
dus léschen wird daraus ein @ .

Um Abstédnde zwischen zwei Markern zu messen, miissen sie mit einer griinen
Verbindungslinie verbunden werden, wie in der folgenden Abbildung gezeigt:

Anzeige Bahn L3
Anzeige Nahte L4
Anzeige Umgebung L4
Ansicht L4
! Display 4
v m Auswahlmodus Strg+L
Funktionen L3 hinzufiigen
Route ¥||w Verbinden
] Route anhingen léschen
564.30 mm
e e e Marker auf Bauteilkante setzen
Alle Marker lgschen
Referenzmarker speichern
Referenzmarker laden...
Messvorlage speichern unter...
Messvorlage laden...
Messung auswerten...
e TCPs als Marker anzeigen
l freie Markerlisten 2

Wenn der Cursor Uber einem gultigen Ziel steht, nimmt er im Verbinden-Modus
M-

die Gestalt eines M’s mit Verbindungssymbol an & . Linksklick wihlt den
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3D Bahnverlauf
Geschwindigkeit
Digitalsignale
Analogsignale
Prozess-Status
Achswinkel
Anstellwinkel
Punkt-SPS

Auswahlmodus Strg+L

hinzufiigen
Verbinden
loschen

Marker auf Bauteilkante setzen

Alle Marker lgschen
Referenzmarker speichern
Referenzmarker laden...

Messverlage speichern unter...
Messverlage laden...

Messung auswerten...

TCPs als Marker anzeigen
freie Markerlisten L4
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Marker als Startpunkt der Verbindungslinie. Ein gultiger Endpunkt wird durch
eine griine Verbindungslinie angezeigt. Erneutes linksklicken bestatigt den End-
punkt und erzeugt eine griine Verbindungslinie mit einer Entfernungsangabe.
Gultige Ziele sind auch programmierte Punkte.

Das Loschen einer Verbindung erfolgt Uber einen Rechte-Mausklick auf die zu
l6schende Verbindung und die Anwahl des Menipunktes Verbindung I6schen.

N

564,30 mm

Verbindung laschen
\ Kreismittelpunkt einfigen
et Zirkularnaht erzeugen

Base auf Marker positionieren

Der Menipunkt Alle Marker Idschen 6ffnet ein Pop-up-Fenster, in dem noch-
mals das Loschen aller Marker (inklusive Referenzmarker) aus der Ansicht be-
stétigt werden muss.

Referenzmarker werden erzeugt durch rechtsklick auf einen Marker und Wahl
des Menlpunkts Referenz-Punkt (zugénglich ab Nutzerlevel ,,Spezialist) oder
durch rechtsklick auf einen Programmierten Punkt und linksklick auf ProgPunkt
als Referenzmarker.

\

v Referenz-Punkt “

Umb
mbenennen ProgPunkt anzeigen

Lasch
g Oder ProgPunkt als Referenzmarker

RisemiiclennkEsniuges TCP Bestimmung durch diesen Punkt

Zirkularnaht erzeugen

Notiger Benutzerlevel :

SPEZIALIST

als Kalibrierplattenposition dbermnehmen
\ Base auf Marker positionieren

Wahrend Standardmarker mit dem SchlieRen des 3D Fensters aus dem Speicher
geléscht werden, kdnnen die kartesische Position und die Orientierung von Refe-
renzmarkern mittels Referenzmarker speichern gespeichert und bei Bedarf mit
Referenzmarker laden wieder geladen werden. Diese Referenzmarker werden
immer im Kontext zu einem Bauteil oder dhnlichen 3D-Objekten gespeichert.
Wird das Bauteil umpositioniert, verschieben sich auch die zugehodrigen Refe-
renzmarker.

Die Referenzmarker erméglichen zum einen eine schnelle Positionierung des
zugehorigen Referenzobjektes (Beispiel siehe Abschnitt Objektpositionieren
mittels Marker). Zum Anderen lasst sich auch die MaRhaltigkeit von Bauteilen
schnell ermitteln. Dazu werden Messvorlagen aus Referenzmarkern in .mrp-
Dateien gespeichert. Zum vermessen des Bauteils wird die Messvorlage geladen
und dann Messung auswerten gestartet.
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Freie Markerlisten sind Listen von Markern ohne Bauteilzuordnung, die mit
Hilfe eines Verteilungsgitters im Raum verteilt werden. Dazu wird erst ein
Markergitter erstellt, indem die zwei diagonal gegeniiberliegenden Punkte eines
Rechtecks mittels zweier Eingabemasken erzeugt werden. Das nachste Fenster
betrifft die Verteilungsdichte der Marker in diesem Rechteck und ganz am
Schluss kénnen nochmal Offsets der Marker definiert werden.

Diese Markerlisten koénnen jetzt als .txt-Datei mit Markergitter 2speichern ge-
speichert und mit Marker laden geladen werden. Geldscht werden die Marker-
gitter -und nur die Markergitter- Uber den nebenstehenden Menlpunkt Mar-
ker—>freie Markerlisten—>Markergitter—>16schen.

2.11.1.4.6  Anzeigebereich Route

Mit Anwahl des Menupunktes ,,Route* kann entweder eine zusétzliche Bahn in
die aktuelle Szenerie geladen werden (+), die gleichzeitig mit den bereits vor-
handenen Routen gestartet wird um zum Beispiel zwei parallel arbeitende Robo-
ter darzustellen (vorausgesetzt beide Roboter sind in der selben Zelle eingerich-
tet) oder es kann eine vorhandene Bahn aus der Darstellung geldscht werden (-).

Bei Auswahl des Meniipunktes Route anhangen wird ein Dateiauswahlfenster
gedffnet. Wenn jetzt eine gultige Bahndatei ausgewéhlt wird, versucht Mercator
den ersten Punkt dieser gewahlten Datei hinter dem letzten Punkt der aktuellen
Bahn anzuhdngen und so eine lange Bahn zu erzeugen. Die Punkte der ange-
héngten Bahn werden fortlaufend nummeriert.

2.11.1.4.7  Anzeigebereich Folge nachladen

Wurde das 3D Fenster zum Anzeigen einer Bahnaufzeichnung (z.B. IBGN-
Datei) gedffnet, so kann mit Folge nachladen das zu dieser Bahnaufzeichnung
zugehdrige Roboterprogramm in die 3D-Anzeige nachgeladen werden. Voraus-
setzung ist, dass beide Dateien im selben Unterverzeichnis liegen.

2.11.1.4.8  Anzeigebereich Diagramm importieren

Mit dieser Funktion lassen sich gezielt zusétzliche Diagramme als Analysehilfe
in einem weiteren 2D Fenster anzeigen. Diese Diagramme werden der Route
Zeitsynchron zugeordnet.
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2.11.1.5 Kontextbezogene Menus des 3D Fensters

Wenn der Rechte-Maus-Klick im 3D Fenster tiber einem 3D-Objekt durchge-
fuhrt wird, so erscheinen kontextbezogene Mendis zu diesen Objekten.

2.11.15.1 Marker

3D-Markierungen in Mercator heilen Marker. Dies sind spezielle bahndatenun-
abhangige 3D-Punkte. Der Rechte-Maus-Klick auf dieses Objekt verschafft
Zugriff auf folgende Funktionen:

e Umschaltung zwischen Marker und Referenzmarker (Referenz-Punkt)
e Umbennen des Markers

e Loschen des Markers

2.11.1.5.2  Spanner/Vorrichtung/Bauteil

Zusatzlich zu den Funktionen des Rechte-Maus-Meni im leeren Anzeigebereich
kann bei einem Rechte-Maus-Klick auf dieses Objekt direkt der Eigenschaftsdia-
log des Spanners/der Vorrichtung ge6ffnet werden. Desweiteren kann man hier
in einem Untermeni

e Marker einfiigen in den Ursprungskoordinaten des selektierten Objekts.
Werden im erscheinenden Eingabefenster keine Eintrdge gemacht (alle
Werte sind per Default Null), so erscheint der Marker im Ursprung des
Objekts.

e Die Eigenschaften des selektierten Objekts (hier: Fullplatte_6060r01)
einsehen und ab Nutzerlevel ,,Spezialist* bearbeiten. Achtung: die hier
gemachten Einstellungen betreffen nur das Szenerieobjekt in der aktuel-
len 3D-Darstellung! AuRerhalb dieses Fensters und nach dessen Schlie-
Bung sind die Einstellungen ungdiltig. Sollen allgemeingiiltige Einstel-
lungen gemacht werden, missen die entsprechenden Einstellungsdialo-
ge in der Menleiste des Hauptfensters gemacht werden.

e  Durch Anwahl der Funktion Sichtbar wird das Objekt aus der Anzeige-
im 3D Fenster genommen (un-sichtbar). Um es wieder anzuzeigen,
muss die Sichtbarkeit im Rechte-Maus-Meni auf die Baumstruktur im
Legendenbereich wieder aktiviert werden (s. Abschnitt 2.11.1.6.1).

e Die Orientierung anzeigen des Spanners/der Vorrichtung in Form eines
rot-griin-blauen Dreibeins.
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2.11.1.5.3 Bauteil

Zusétzlich zu den Funktionen des Rechte-Maus-Meni im leeren Anzeigebereich
kann bei einem Rechte-Maus-Klick auf dieses Objekt direkt der Eigenschaftsdia-
log des Bauteils gedffnet werden. Desweiteren kann man hier in einem Unter-
menl

e Nahterreichbarkeit prifen: (Modul Folgeneditor) Mercator versucht, al-
le auf dem Bauteil hinterlegten Néhte in eine Roboterbahn zu integrie-
ren, ohne die Achswinkelgrenzen des Roboters zu verletzen.

e Marker einfligen in den Ursprungskoordinaten des selektierten Objekts.
Werden im erscheinenden Eingabefenster keine Eintrdge gemacht (alle
Werte sind per Default Null), so erscheint der Marker im Ursprung des
Objekts.

e Die Eigenschaften des selektierten Objekts (hier: Tuer Hinten rechts)
einsehen und ab Nutzerlevel ,,Spezialist* bearbeiten. Achtung: die hier
gemachten Einstellungen betreffen nur das Szenerieobjekt in der aktuel-
len 3D-Darstellung! AuRRerhalb dieses Fensters und nach dessen Schlie-
Bung sind die Einstellungen ungliltig. Sollen allgemeingiiltige Einstel-
lungen gemacht werden, missen die entsprechenden Einstellungsdialo-
ge in der Menileiste des Hauptfensters gemacht werden.

e  Durch Anwahl der Funktion Sichtbar wird das Objekt aus der Anzeige-
im 3D Fenster genommen (unsichtbar). Um es wieder anzuzeigen, muss
die Sichtbarkeit im Rechte-Maus-Menu auf die Baumstruktur im Le-
gendenbereich wieder aktiviert werden (s. Abschnitt 2.11.1.6.1).

e Die Orientierung anzeigen des Bauteils in Form eines rot-griin-blauen
Dreibeins.

2.11.154 Roboter

Anzeige Bahn 3
Anzeige Umgebung L
Ansicht ’
Display >
v Marker L4

3

Route
Diagramm importieren

Robotereigenschaften
Objekt: Achse 2 12 EiEens:haﬂen |

zeig ¥ Sichtbar

Zusétzlich zu den Funktionen des Rechte-Maus-Meni im leeren Anzeigebereich
kann bei einem Rechte-Maus-Klick auf dieses Objekt direkt der Eigenschaftsdia-
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log des Roboters gedffnet werden. Desweiteren kann man hier in einem Unter-
menu

e Marker einfligen in den Ursprungskoordinaten des selektierten Objekts.
Werden im erscheinenden Eingabefenster keine Eintrdge gemacht (alle
Werte sind per Default Null), so erscheint der Marker im Ursprung des
Objekts.

e Die Eigenschaften des selektierten Objekts (hier: Achse_3) einsehen
und ab Nutzerlevel ,,Spezialist“ bearbeiten. Achtung: die hier gemach-
ten Einstellungen betreffen nur das Szenerieobjekt in der aktuellen 3D-
Darstellung! Aulerhalb dieses Fensters und nach dessen SchlieBung
sind die Einstellungen ungiiltig. Sollen allgemeingiiltige Einstellungen
gemacht werden, mussen die entsprechenden Einstellungsdialoge in der
Mentileiste des Hauptfensters gemacht werden.

e Durch Anwahl der Funktion Sichtbar wird das Objekt aus der Anzeige-
im 3D Fenster genommen (un-sichtbar). Um es wieder anzuzeigen,
muss die Sichtbarkeit im Rechte-Maus-Menu auf die Baumstruktur im
Legendenbereich wieder aktiviert werden (s. Abschnitt 2.11.1.6.1).

o Die Orientierung anzeigen des Bauteils in Form eines rot-griin-blauen
Dreibeins.

2.11.155  Programmierter Punkt/ProgPunkt

Programmierte Bahnpunkte werden im 3D Fenster von Mercator in folgenden
Variationen dargestellt:

Benutzer ~| Marker: Marker_02 X: 2844.90 Y: -72.37 Z: 1165.43 - R: -152.99 P: 59.37 Y: 101.49 (Frontklappe)

Eine kleine schwarze Kugel ist dabei die Standarddarstellung der programmier-
ten Punkte. Schwarz-gelbe Kugeln zeigen die Genauigkeitskugeln von Punkten
der Genauigkeit Null (Interpolationsart PTP, Point-to-Point) an. Genauigkeits-
kugeln mit einer von Null verschiedenen Genauigkeit sind rot-transparent. Gelb,
aqua-farben und blau sind Marker.
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Das kontextbezogene Rechte-Maus-Meni von ProgPunkten sieht aus wie neben-
stehend und ermdglicht Zugriff auf folgende Funktionen:

e ProgPunkt anzeigen 6ffnet den Eigenschaftsdialog des Punktes unter
dem Cursor.

e ProgPunkt als Referenzmarker erzeugt im gewahlten programmierten
Punkt einen Referenzmarker, eine spezielle Unterart der Mercator 3D-
Markierungen. (naheres unter Kapitel Marker 2.11.1.3.5)

e  TCP Bestimmung durch diesen Punkt ruft die Funktion zur Bestimmung
des Werkzeugnullpunktes (TCP) in Mercator auf.

o als Kalibrierplattenposition ibernehmen Iasst diese Koordinaten fiir das
CAD-Modell der Sikora Kalibrierplatte Gibernehmen, um schnell Robo-
ter Kalibrierprogramme erzeugen zu kénnen.

2.11.1.5.6  Verbindung

Eine Verbindung ist im Mercator 3D Fenster eine griine Linie zwischen zwei
Markern mit roter Entfernungsangabe. Durch rechtsklick auf eine solche Ver-
bindung erscheint ein Rechte-Maus-Men( in dem man diese Verbindung I6schen
kann.

2.11.1.6 Der Legendenbereich im 3D Fenster

Bei aktivierter Legende etwa mittels Rechte-Mausklick-Menii &> Anzeige Bahn
- Legende anzeigen ist am rechten Rand der Merkatorszenerie folgender Be-
reich zu sehen:

Legende | Taelie | werkzeugiite | Aktionen

# Roboterbahnen /
# [~ upb (2TUVR4T5190AM] ]

Bahnauswahl

= Welt : Welt =
E-uf AFO_5210R - Zelle
B & K2TUVR415190R01 - Roboter
=% AFO 5212 2T, Nr- 3
. P1-PTP
. P2 -PTP
@ P3-PTP
@ P4:PTP
® P5:PTP
P6 : LIN
g = Baumstruktur der
® P3N Szenerieobjekte
- @ P9 LIN
.. P10 - LIN
@ P11-LN
.. P12 LN
@ P13-LIN
@ P14 - LN
.
@® P16:LIN
® P17 LN
@ P18 PTP

& D10 DD
« i v

’g [SlEn Ansicht Verschieben [~

x 00 [
vy [ om[m _.kSchiebereglerbereich)

Z|J 00 [ =]
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Mit den Karteireitern ganz oben lassen sich verschiedene Anzeigen auswéhlen.

Unter diesen Anzeigen befindet sich ein Schiebereglerbereich, mit dem sich im
Anzeigemodus die Ansicht umorientieren oder kartesisch verschieben lasst. Das
Bezugskoordinatensystem ist dabei das im Koordinatenumschaltmeni (s.rechts )
eingestellte.

Bei der Verschiebung mit den Schiebereglern entspricht ein Punkt einmal der
eingestellten Einheit, hier mm. Es lassen sich aber auch m, dm, cm, mm und
zehntel mm einstellen. AulRerdem kann die Verschiebung auch direkt in die
Zahlenfelder eingegeben werden, maximal jedoch nur das £10-fache der einge-
stellten Einheit. (z.B.: nicht 11 mm, sondern 1,1 cm)

2.11.1.6.1  Legendenbereich Legende

In der Anzeige ,,Legende* l&sst sich im oberen Bereich auswahlen, welche Bahn,
Naht oder Spur im 3D Fenster dargestellt werden soll (Hakchen gesetzt). Die
Zickzacklinie gibt die Farbe wieder, in der die entsprechende Bahn dargestellt
wird. Danach folgt die Bezeichnung, bestehend aus dem Namen der Bezugsdatei
und, in Klammern, dem Bezugsobjekt.

Das Rechte-Mausklick-Meni in diesem Bereich sieht wie nebenstehend aus.
Hier lassen sich ebenfalls Bahnen ein- und ausblenden sowie in der Bahnaus-
wahl sortieren. Da im Beispiel nur eine Bahn zur Verfugung steht, sind einige
Funktionen dieses Ments deaktiviert und grau hinterlegt.

In der Baumstruktur im mittleren Bereich werden alle in der aktuellen 3D-
Szenerie eingerichteten Objekte in ihrer Abh&ngigkeit zum jeweiligen Koordina-
tensystem gezeigt. Linksklicken hebt ein Objekt hervor. Durch linksklicken bei
gedrlckter Strg-Taste lassen sich mehrere Objekte hervorheben, bei gedriickter
Umschalttaste werden alle Objekte von der letzten Cursorposition bis zur aktuel-
len Position hervorgehoben. Nochmaliges klicken mit gedriickter Strg-Taste hebt
die Hervorhebung auf. Hervorgehobene Objekte sind Ziel von Rechte-Maus-
Funktionen.

Doppelklicken auf eine Verzweigung der Baumstruktur 6ffnet bzw. schliefit die
abhédngigen Objekte, Doppelklick auf einen Punkt oder einen Werkzeug-TCP
selektiert das entsprechende Objekt und macht es damit zum Ziel von Editier-
funktionen.

Verschieben eines Punktes in der Baumstruktur mittels gedriicktem linken
Mausknopf eréffnet folgende Optionen:

e hier einordnen, setze abhangig und tbernehme Weltposition sind Funk-
tionen des Moduls ,,Folgeneditor*

e Abstand anzeigen erzeugt eine Verbindungslinie mit Entfernungsanga-
be zwischen den beiden Punkten
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Das Rechte-Mausklick-Ment in der Baumstruktur ist kontextabhangig und hat
mindestens den Inhalt wie nebenstehend. So lassen sich dort immer:

» Marker einfligen in den Ursprungskoordinaten des selektierten Objekts.
Werden im erscheinenden Eingabefenster keine Eintrdge gemacht (alle Wer-
te sind per Default Null), so erscheint der Marker im Ursprung des Objekts.

» Die Eigenschaften des selektierten Objekts einsehen und ab Nutzerlevel
»Spezialist“ bearbeiten. Achtung: die hier gemachten Einstellungen betref-
fen nur das Szenerieobjekt in der aktuellen 3D-Darstellung! AuRerhalb die-
ses Fensters und nach dessen SchlieBung sind die Einstellungen ungiiltig.
Sollen allgemeingiiltige Einstellungen gemacht werden, missen die entspre-
chenden Einstellungsdialoge in der Mendileiste des Hauptfensters aufgerufen
werden.

» Die Orientierung anzeigen des Objekts in Form eines rot-griin-blauen Drei-
beins.

e Rechte-Mausklick Baumstruktur-> Roboter:

» Ab Level Spezialist I&sst sich die Kinematik des entsprechenden Robo-
ters speichern

e Rechte-Mausklick Baumstruktur->Kalibrierplatte:
» Das Objekt im 3D Fenster sichtbar machen

o Rechte-Mausklick Baumstruktur—->Punkte:
> Den Punkt I6schen

> Den Punkt selektieren und damit zum Ziel von Editierfunktionen ma-
chen

» Die Punktkoordinaten kopieren

» Einen neuen Punkt mit vorher kopierten Koordinaten vor oder hinter
dem hervorgehobenen Punkt einfugen (abhéngig von den Einstellungen
des Edit Mends in der Iconleiste)
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e Rechte-Mausklick Baumstruktur->Bahn:

L@ P15 : KLIN }

¥ B13_AFO_0606( Editieren »| ¥ Stitzpunkte
=l up102 : Bahr S kontinuierlich
‘R FK2 B060R01 Marker einfiigen

g El? E$E Eigenschaften

@ P18 KUN | Leschen

@ P19 KLIN | v Selektieren
-4 P20 : KZIRS || v | Sichtbar

© P21 KZRE alle Punkte Selektieren
g E§§ E:EE Orientierung Anzeigen

» Die Funktionen oberhalb von Marker einfiigen bendtigen das Modul
»Folgeneditor*

e Rechte-Mausklick Baumstruktur->Naht:

» Die Funktionen oberhalb von Marker einfigen bendtigen das Modul
,»Folgeneditor*

e Rechte-Mausklick Baumstruktur->Bauteile:

» Die Funktionen oberhalb von Marker einfigen bendtigen das Modul
,»Folgeneditor*

Ab dem Nutzerlevel ,,Spezialist” gibt es Zusatzfunktionen fiir die Baumstruktur.

+lol ol i]o/n] &

=

| B AFO 5212 2T, Nr: 3 * -
- PTP
- PTP
PP
- PTP

Von links nach rechts aktiviert das linksklicken auf die Schaltflachen folgende
Funktionen:

e Anzeige der kartesischen Koordinaten im eingestellten Bezugskoordi-
natensystem

e Anzeige der Orientierung im eingestellten Bezugskoordinatensystem
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e Anzeige der kartesischen Koordinaten und der Orientierung in Weltko-
ordinaten

e Anzeige der verkniipften Objekte, z.B. bei Bahnpunkten das Werkzeug

e Aktualisierung der Anzeige

2.11.1.6.2  Legendenbereich Tabelle

In dieser Anzeige werden alle programmierten Punkte der aktuellen Bahn tabel-
larisch aufgelistet. Linksklicken selektiert eine Zeile. Ein Klick mit der rechten
Maustaste in diesem Bereich I4sst nebenstehendes Men( erscheinen:

e ProgPunkt anzeigen 6ffnet den Eigenschaftsdialog des programmierten
Punktes

e Tabellenanzeige steuert die Anzeige verschiedener Objekte in der Ta-
bellenansicht.

Die nachsten Men(punkte benétigen mindestens den Nutzerlevel Spezialist:

e ProgPunkt als Referenzmarker erzeugt im gewdhlten programmierten
Punkt einen Referenzmarker, eine spezielle Unterart der Mercator 3D-
Markierungen. (ndheres unter Kapitel Marker 2.11.1.3.5)

e TCP Bestimmung durch diesen Punkt ruft die Funktion zur Bestimmung
des Werkzeugnullpunktes (TCP) in Mercator auf.

e als Kalibrierplattenposition (ibernehmen lasst diese Koordinaten fiir das
CAD-Modell der Sikora Kalibrierplatte tbernehmen, um schnell Robo-
ter Kalibrierprogramme erzeugen zu kénnen.

2.11.1.6.3  Legendenbereich Werkzeugliste

In der Tabelle dieser Anzeige werden alle Werkzeuge aus der Steuerung des
aktiven Roboters angezeigt, die in Mercator hinterlegt wurden. Ein Rechte-
Mausklick-Men in diesem Bereich erzeugt ein Auswahlmend, in dem entweder
ein neues Werkzeug angelegt, oder ein vorhandenes gedndert bzw. geldscht
werden kann.

Werkzeug dndern ruft den Einstellungsdialog fir Werkzeuge auf. (s. Kapitel
Werkzeug 2.7.2.11)

2.11.1.6.4  Legendenbereich Aktionen

Hier wird ein Aktionshistogramm angezeigt. So lasst sich kontrollieren, zu wel-
chen vorherigen oder nachfolgenden Aktionen die Undo- und Redo-Funktionen
fiihren. Die Undo-Funktion macht bestimmte Aktionen rickgangig, mit der
Redo-Funktion kdnnen riickgangiggemachte Funktionen wiederhergestellt wer-
den. Durch Anwahl mit der rechten Maustaste lasst sich gezielt auf bestimmte
Aktionen zuriicksetzen.
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2.11.1.7 Operationsmodus Anzeigemodus

Der Anzeigemodus ist der Standardmodus zur Visualisierung im 3D Fenster.
Abhéngig von Datensatz, Aktivierung von Anzeigefunktionen wie z.B. Bahnan-
zeige, Mercatormodul (z.B. Folgeneditor) und Benutzerlevel werden hier die
3D-Objekte angezeigt. Der Anzeigemodus dient grundsétzlich nur zur visuellen
Analyse.

2.11.1.8 Operationsmodus Objekte positionieren

Fur den Operationsmodus ,,Objekte positionieren* wird mindestens der Benut-
zerlevel ,,Spezialist“ benétigt. Dieser Operationsmodus dient zum graphisch
unterstiitzten Objektpositionieren im Gegensatz zur Positionsfestlegung in den
Eigenschaftsdialogen der Objekte. Wird ,,Objekte positionieren* ausgewahlt, so
erscheint im Legendenbereich der zusétzliche Karteireiter ,,Ausrichten®.

Im Oberen TEIl erd daS zu pOSitionie— Legende AUSTiChten]Tabelle] Werkzeugliste] Aktionenl

rende Objekt unter ,,Objektname* aus- |Dbi3k“”’ =
B autei -

gewahlt. Der Objekttyp funktioniert T

dabei als grober Objektfilter, um etwa | |Ausenhau2tvi =

schnell auf Bauteile, Spanner oder Ka- | verschiebung duch:

librierwerkzeuge zugreifen zu kénnen. S tiale bRt
Danach konnen Hilfsmittel fir die Ver-
schiebung ausgewdéhlt werden. Wenn,
wie im Beispiel, der schwarze Punkt
anzeigt, dass die Verschiebung anhand

Anzeigemodus
Falgen editieren
Mahte editieren
Obijskte pozitionieren

|Anzeigemodus j | g AFO

Notiger Benutzerlevel :

SPEZIALIST

des ausgewdhlten Koordinatensystems

[# O|@|m| 32|  Objekt'Aussenh..! Vars

stattfinden soll, so gibt es dafiir zwei

Maoglichkeiten: | — | —— T P—

e | — 000 [am |

e Mittels des Schiebereglerbe- |z | J [0 [ ]
reichs.

e  Graphisch direkt im 3D Fenster.

Die Option ,,Marker“ positioniert Objekte Uber drei dreidimensionale Markie-
rungspaarungen, sog. Markerpaare. In den folgenden drei Abschnitten wird ge-
nauer auf die drei Objektpositionierungsméglichkeiten eingegangen.

Fur alle Mdglichkeiten gilt, dass nach erfolgter Verschiebung die neue Position
mittels Klick auf das griine Hakchen rechts oben in der Ecke Gbernommen wird.

Linksklicken des roten X bewirkt, dass die komplette Positionierung verworfen
wird und das Objekt auf seinen urspriinglichen Platz zuriick kehrt. Um die Posi-
tionierung in ihren einzelnen Schritten riickgéngig zu machen geniigt ein Links-
klicken auf das Riickgéngig-lcon in der Iconleiste am linken Fensterrand.

E| Undo / Riickgangig machen
Redo / Wiederherstellen
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Um die Verschiebung auch zukinftig beim Neu6ffnen einer 3D Darstellung
dieser Zelle zu nutzen, muss auch folgender Dialog mit ,,Ja* bestétigt werden.

Speichern

Folgende DObjekte wurden gedndert:
Frontklappe_ W
Maochten Sie die Anderungen in die K.onfiguration Libermehmen?

Ja | Mein |

Dieser Dialog erscheint, wenn das zur Positionierung gehérende 3D Fenster
geschlossen wird. Sollen keine Anderungen iibernommen werden, muss ,,Nein*
geklickt werden.

2.11.1.8.1  Graphisches Objektepositionieren mittels des Schiebereglerbe-
reichs

Der Schiebereglerbereich unten rechts, mit dem sich im Anzeigemodus die An-
sicht umorientieren oder Kkartesisch verschieben I&sst, dient auch zur Verschie-
bung von Objekten. Das Bezugskoordinatensystem ist dabei das im Koordina-
tenumschaltment (s.rechts ) eingestellte.

-%-C|-? J Objekt "Aussenh..' [~

| —  — 7000 o =]
o —  — 7000 =]
3 m—  — 000 o <]
5 | J [o0m 5]

[~ Rotationzpunktverschiebung aktiv

Bei der Verschiebung mit den Schiebereglern entspricht ein Punkt einmal der
eingestellten Einheit, hier mm. Es lassen sich aber auch m, dm, cm und zehntel
mm einstellen. AuBerdem kann die Verschiebung auch direkt in die Zahlenfelder
eingegeben werden, maximal jedoch nur das +10-fache der eingestellten Einheit.
(z.B.: nicht 11 mm, sondern 1,1 cm).

xyz-lcon

Objekt 'Kalibri..." bewegen [~

% | 4713 [ | R amz [+ ]
v | 000 fmm  +| Pl s [+~
z | 26367 [mm | ¥ | EEEET

Durch Betétigen des xyz-lcons lassen sich die absoluten Koordinaten des Objek-
tursprungs beziglich des Zellenursprungs anzeigen und bearbeiten.

2.11.1.8.2  Graphisches Objektepositionieren direkt im 3D Fenster

Fur das direkte graphische Objektepositionieren kann das Objekt anhand eines
»Dreibein* genannten Objekts aus Verschiebepfeilen verschoben werden indem
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man auf einen der farbigen Pfeile linksklickt und mit gedriicktem Mausknopf
den Cursor verschiebt.

g
§
i
i
7
3

=1 |Bj2je | el

[k

[+ BREER R Re

O ®iiaie |
*
118
El
o oo &
i

Gieion e =] [ Folberote =] [ i =] Kallbrierplatts - X: -263.67 ¥:0.00 Z:-47.13 R: 0.00 20,00 Y- 53 2

Auf diese Weise lasst sich das Objekt entlang der Achsen verschieben und um
die Achsen rotieren. Rot steht fur die Rotation um und Verschiebung in x, grin
um und in y und blau fiir um und in z. Der Ursprungspunkt der Verschiebung
bzw. Rotation ist der Ursprung des 3D-Modells.

Ist Rotationspunktverschiebung aktiv mit einem Hakchen markiert, wird der
Rotationspunkt auf den Koordinatenursprung des eingestellten Koordinatensys-
tems verschoben. Bei inaktiver Rotationspunktverschiebung bleibt der Dreh-
punkt beim Umschalten des Koordinatensystems im Ursprung des Objekts, nur
die Orientierung und damit die Rotationsebene passen sich dem neu eingestellten
Koordinatensystem an.

Das Bezugskoordinatensystem und damit die Vorlage fur die Ursprungsausrich-
tung der Verschiebungspfeile ist das im Koordinatenumschaltmend (s.rechts )
eingestellte. Wenn man nach dem rotieren den Mausknopf wieder loslasst,
springen die Verschiebepfeile in ihre urspriingliche Orientierung zuriick.

2.11.1.8.3  Graphisches Objektepositionieren mittels Marker

Die dritte Mdglichkeit um Objekte zu positionieren, ist das Ausrichten der Ob-
jekte Uber Markerpaare. Dazu definiert man auf dem zu positionierenden Objekt
3 Marker und, beispielsweise auf der Vorrichtung, die das Bauteil aufnehmen
soll, ebenfalls 3 Marker an den Positionen, welche mit denen des Objektes kor-
respondieren. Diese werden dann jeweils zu Markerpaaren verbunden, so dass
Mercator schliellich das Bauteil automatisch ausrichten kann.

Zunéchst einmal missen die flr das Ausrichten nétigen Marker sowohl auf dem
Bauteil als auch auf dem Zielobjekt positioniert (gesetzt) werden. Am besten
wahlt man dazu eindeutig beschriebene und leicht auffindbare Punkte wie Eck-
punkte. Als Zielobjekt dient idealerweise eine programmierte Folge, Spanner
oder eine Vorrichtung, welche jeweils bereits an der richtigen Position sind.
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Dazu 6ffnet man ein 3D-Fenster, in dem das Bauteil und das Zielobjekt ange-
zeigt werden. Ein Rechtsklick auf den Hintergrund 6ffnet ein Menil, wo man
Marker => Hinzufuigen wahlt.

i

Anzeige Bahn I
Anzeige Umgebung L4
Ansicht L4
Display r
Auswehimods swo |

| wverbinden |

Route einfigen
Diagramm impor tieren laschen
ioboteriolos o Marker auf Bauteikante setzen

Alle Marker laschen
Referenzmarker speichern
Referenzmarker speichern unter. ..

Referenzmarker laden...

Messvorlage speichern unter...
Messvorlage laden...
Messung auswerten...

"
Nun positioniert man seine Marker. Diese lassen sich nicht frei im Raum, son-
dern nur auf Objekte (Bauteile, programmierte Punkte, Spanner, Vorrichtungen)
setzen.
M+
Der Mauszeiger wechselt nun sein Aussehen auf dieses Symbol @ und mit
einem Linksklick wird der nun gesetzte Marker farbig hervorgehoben angezeigt.

P4
/ Anzeige Bahn >
Anzeige Umngebung (>
Ansicht 1>
Display »
Funktienen ¥ | ¥ hinzufiigen
Route > Verbinden
Route anhdngen léschen

Diagramiimporiey Marker auf Bauteilkante setzen

Alle Marker laschen
Referenzmarker speichern

Referenzmarker laden...

Sind alle Marker (gelb) gesetzt wéhlt man in der unteren linken Ecke durch
Klicken auf das Auswahlfeld aus dem sich 6ffnenden Fenster den Modus Objek-
te positionieren.

fAnzeigemodus
Folgen editieren
Mahte editieren
Objekte pozitionieren

Anzeigemodus :J |r§ AFD.
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AnschlieBend 6ffnet sich an der rechten Seite ein Fenster, wo zunachst der Ob-
jekttyp und der Objektname gewahlt werden muss.

f Roboterbahn (3D) - up73 - ROLLFALZEN - Datei-Nr: 1
| Legende  Auskchten ] Tabellel

Zum Verschisber\ won Objekten den Typ und Namen
auswahlen und afechlisssend die gewiinschte Methode
auswahlen,

Obijektyp

Bauteil
Objekiname
Falzblech

“Yerschihung durch

(" Ausgewahltes Koordinatensystem
" Tracker
&+ Marker

Momentan haben Sie 0 verbundene Markerpaare!

Arm.: Die Anzahl der beim Austichten venmendeten
Referenzpunkte ist momentan auf 3 begrenzt

= | g g fnsicht verschisber] +
— | — E— 000 fom =
— op | | 000 fom =

Obiekte positiorie | [ 'wek ][5 Kamera_1 | X:609.99 Y:789.60 Z:-758.35 Bahnldnge: 601.78 mm Zd

il 2 B[RS W[5 |20 | 2] 5]

e

Sind Objekttyp und Objektname korrekt, kann man die Markerpaare verbinden.
Dazu wéhlt man durch Rechtsklick auf den Hintergrund Marker=>verbinden

4§ Roboterbahn (30) - up?3 - ROLLFALZEN - Datei-Nr: 4

Legende Ausrichten ] Tabellel

Zum Verzchisben wvon Objelten den Tup und Namen
auswahlen und anschlisssend die gewiinschte Methade
auswahlen.

Objektyp

|Bautei |
(

Objekiname

‘Tulaussentell j_l
Anzeige Bahn

3
Anzeige Umgebung v
Ansicht >
Display 4

“Yerschichung durch

(" Ausgewahltes Koordinatensystem

" Tracker
k I Bt

v [ acnchnods son | -
n » hinzufigen ol

e einflige [T Veginden :h Sie 0 verbundene Markerpaare!
Roboterfolge Exportieren laschen

Fegher TR bl el 1l det beim Ausrichten vermendeten

bist momentan auf 3 begrenzt
Alle Marker lgschen 5
Referenzmarker speichern

Referenzmarker speichern unter...

Referenzmarker laden. ..

Messvorlage speichern unter... e
Messvorlage laden. ..

Messung auswerten. .. J— 000 fmm -
¢ {— J— 000 [om -
= T—J— 000 [rom -

Objekte posilionie‘j IQ Tiiraussenteil lj |’;’“ Kamera_1 _J Tiiraussenteil: X: 530.00 Y:-793.26 Z:641.27 R:-0.36 F'

ke CRERRRRERER 26

]

I

Durch Anklicken des ersten Markers erhdlt man einen griinen Vektor, welcher
nach Anklicken des korrespondierenden Markers diese miteinander verbindet.
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So verfahrt man auch mit den anderen beiden Markerpaaren, bis alle verbunden
sind.

4§ Roboterbahn (30) - up73 - ROLLFALZEN - Datei-Nr: 1

| Legende  Ausrichten 1 Tabelee |

Zum Verschisben won Objekten den Tup und Namen
auswahlen und anschlisssend die gewiinschte Methode
auswahlen.

Slels

Obiekttyp

|Bautei Ba
Obiektname

|Tulaussente|l j_l

“Yerschihung durch

" Ausgewahltes Koordinatensystem
" Tracker
&+ Marker

Momentan haben Sie 2 verbundene Markerpaare!

Arm.: Die Anzahl der beim Austichten venmendeten
Referenzpunkte ist momentan auf 3 begrenzt

e TR RRBRE | e

EXs] Arsicht verschisber| ~
. 000 [rom -
i 000 [om -
A T

Obijekte posilionielj IQ Tiiraussenteil j |’;’“ Kamera_1 ﬂ Tiiraussenteil: X: 1118.34 Y:-876.89 Z:394.96 R:-0.36 P

r

Sind 3 Markerpaare gesetzt, kann man uber die Schaltflache ,,Ausrichten* das
Bauteil positionieren. Daraufhin wird der folgende Dialog angezeigt:

Sollen die werwendeten Marker und Marker*Yerbindungen geltscht werden?

Ja L Nein

Werden Die Marker nicht mehr benétigt, kann man die Abfrage mit ,,Ja* beant-
worten, sollen sie erhalten bleiben mit ,,Nein*

Bei der Wahl des Bezugskoordinatensystems ist zu beachten, dass beim Ver-
schieben des Bezugskoordinatensystems auch alle untergeordneten Bauteile mit
verschoben werden.
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2.11.2 2D Fenster

Neben dem 3D Fenster verwendet Mercator als zweite Fensterkategorie soge-
nannte 2D Fenster. Hier werden allgemein Punkte mit einem x- und einem y-
Wert in einem Diagramm dargestellt, weswegen das 2D Fenster im Weiteren
auch ,,.Diagramm* genannt wird.

Wenn mehrere 2D Fenster mit Weg/Zeit-Bezug in der X-Achse getffnet sind,
lauft der Cursor in allen Fenstern in Form einer schwarzen Linie auf den X-
Achsen mit und erleichtert so die Orientierung.

F¥ Geschwindigkeit - upl00 - FK2_60GORO1 - Datei-Nr: 1 - - =R
’%T | mmts] Fenstertitelzeile =l LegendelTabEHﬂ
T A ® Roboterbahnen / up100

I‘

75000
&

¥ Geschwindigkeit
= Geschwindigkeits-Stiitzpunk
s

Icon Mentis ] 4 Fir. aes:hwmdigkek/’
B . Uberschreitung der4Mizrer
o] W 8 ~rgseia ||
50000 B A\ Frog PTP-Geschwindigkeit |||
450.00 4
400.00 4
350.00 4
300.00

250.00 A

20000 l ’ [

150.00 4
Modus-Umschaltmeni & 000 3000 5 —|

10000 4
0.742 5 219.82 mm/s ( E=E) ]

50.00
\{ Cursor-Statusanzeige ]

0.00 =
1}

In der Titelzeile des Fensters werden die Fensterart (Geschwindigkeit), der Da-

teiname, der zugehdrige Roboter sowie eine Dateinummer angezeigt. Die letzt-

genannte Dateinummer dient zur Zuordnung bei IBGN-Dateien.

Tl S[z|e[z

] 1 [+ |22

2|

i

LA 2

Weg/Zeit-Umschaltmeni

&3

Graph editieren

Am linken Rand der 2D-Anzeige befinden sich eine Reihe von Icons fir den
Schnellzugriff auf bestimmte Funktionen (s. Kapitel 2.11.6).

Auf der rechten Seite befindet sich der Legendenbereich sofern die Legende

auch mittels Icon " oder Rechte-Maus-Meni aktiviert wurde.

Am unteren Rand des 2D Fensters befinden sich links und rechts neben der Cur-
sor-Statusanzeige zwei Umschaltments, deren aktuelle Einstellung in den Fens-
terchen angezeigt wird.

Im Meni ganz links wird zwischen verschiedenen Operationsmodi umgeschal-
tet. Zur Anzeige dieses Menls bedarf es mindestens des Benutzerlevels ,,Bedie-
ner“. Aulerdem ist der Inhalt des Meniis abhdngig von den aktivierten Mercator-
Modulen (hier: Mercatormodul Folgeneditor). Der Operationsmodi des Basis-
moduls ist ,,Anzeigemodus®. Da in diesem Modul keine Alternative zum Anzei-
gemodus existiert, wird auch kein Modus-Umschaltmeni angezeigt.

Das Umschaltmenii unten rechts dient zum Umschalten der Einheiten von X-
Achsen in Weg/Zeit-Diagrammen.
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2.11.2.1 Fenster anordnen
Die Anordnung und der Inhalt der Fenster werden mit Hilfe des Displaymana-

gers festgelegt. Uber ein Icon Ej in der Iconleiste oben kénnen Fenster, wel-
che verschoben wurden, wieder gemal dem aktuell gewdhlten Display-Layout
angeordnet werden. Uber den Meniipunkt ,Einstellungen — Display Manager*
lasst sich am Héakchen erkennen, welches Layout gerade aktiv ist. Nach diesem
Layout werden dann die Fenster angeordnet, wenn auf das Icon (siehe Bild unten
rechts) geklickt wird.

_ R« |_Roboter 1 -
EES -] s
_ alle Display's nach dem aktiven Displaylayout ausrichten .

m Filter: |*.emi,’.ibg,*.mr\i*.rlp,“.src,’.ssp,“.flg,".IS,* Py pro;* avi; dia;”.ds.

2.11.2.2 Umschalten der Einheit an Diagrammen

Im Geschwindigkeitsfenster und im Fenster fiir Analogsignale kann auf Wunsch
die Einheit der Ordinate (y-Achse) auf andere Einheiten umgestellt werden. Zum
Andern muss man mit der rechten Maustaste auf den Bereich der Zahlenwerte
links der Ordinate klicken und aus dem sich &ffnenden Meni die gewiinschte
Einheit auswahlen.

2,110 = 12
fl 2200 =\ 1_01
£ 20.00 u.s
e\ 18.00 l o Anzeige »
= 156 1 .
14 Anzeige P &/ o Kenrlinie »
=1 " o T+ o
ﬂ\ 12! 2 & m/min 07
g 10.00 m/s 04 m
E— 8.00 mm/min 06 m
E.00 m 08
4.00 A0 T T
200 \ J 0.000 1.000 2000

An der Abszisse (x-Achse) kann die Einheit der Darstellung von Weg auf Zeit
oder zurtick geéndert werden. Dazu ist das Pull-Down-Meni in der unteren rech-
ten Ecke des Fensters vorgesehen. Auch hier lassen sich die Einheiten mit
rechtsklick umschalten.

Wiéhrend es immer nur eine X-Achse gibt, kann es durchaus vorkommen, das am
linken Rand des Diagramms mehr als eine Y-Achse zu sehen ist, weil die Funk-
tionsgraphen unterschiedliche Einheiten bei den Y-Werten aufweisen. Werden
Graphen ausgeblendet, so blendet Mercator auch nicht mehr benétigte Y-Achsen
aus.
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2.11.2.3 Zoomfunktion und Festlegen der Ansichtsgréfiie

Mercator ermdglicht das VergroBern oder Verkleinern der Ansicht der Fenster
mit Hilfe der Zoomfunktion. Das Zoomen kann sich dabei auf einzelne Fenster
beziehen oder gleichzeitig in mehreren Fenstern synchron erfolgen. Zum kom-
fortablen Zoomen stehen entweder entsprechende Icons zur Verfligung oder die
Funktion kann Uber das per Rechtsklick verfugbare Kontextmenl aufgerufen
werden.

B [, Gechurdighel Stizprk]
B A Prog Gescheandoket

O Prozent

8 "\ Prog PTPGeschwindigket

N

Anzeige Sahn
fnzeige Ungebung ¥
B), aptmale anscht

&
3 {
[

v Marker |y |
Funksonen D) vorderseite g !
Route enfigen () Ruokserte ¢
s mhirews (D ke sete
Diagranm moorveren | rechte Sete A

nunten il

! Debg 2|8 vonume - 2

g o & —v-—o—w—Dmos

Specherm »

Dipiay.

Legende | Tabelle|
[& Roboterbahnen /7 mi2-2 1101
|B A Suetchiag)

s Kertioksparenng (691

A Kelage (o6)
A Krabt (s8]
A Ylagelas)

Dooom

[anaeigemedus ] [ Wek ] [ Beruszer =] X: 77360 Y:466f[ccegencdis | 4.770 5 350 mV

o

B

Info

Ausschnitt verkleinern
Ausschnitt vergrofiern

Gesamtansicht

2510

Beim Zoomen mit Hilfe der Maus kann nach Auswahl der Funktion ,,Ausschnitt
vergroRern mit der Maus bei gedrlckter linker Maustaste ein Fenster mit dem
gewuschten Ausschnitt aufgezogen werden. Driickt man beim Zoomen mit der
Maus die Strg-Taste und zieht ein Fenster mit dem Zoombereich auf, erfolgt das
Zoomen nach loslassen der Maustaste in allen Fenstern (Prozessdaten, SPS und
Geschwindigkeit) mit dem gleichen Bereich.

Das Zoomen kann auch mit gedruckter Alt-Taste tber die Cursor-Taste erfolgen.
Driickt man die Strg+Alt-Taste und die Cursor-Tasten, kann in mehreren
Fenstern  gleichzeitiy gezoomt  werden  (Prozessdaten, SPS und
Geschwindigkeit).

Das Verkleinern der Ansicht geschieht uber das Icon ,,Ausschnitt verkleinern®.
Man klickt nach dessen Anwahl mit der linken Maustaste in das Fenster, das
verkleinert werden soll. Das Fadenkreuz markiert die Mitte des Zoomouts.

Mittels der Funktion Verschieben, kenntlich an diesem Symbol E lasst sich
der aktuelle Zoombereich liber den Gesamtbereich verschieben.
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2.11.2.3.1  Default-Zoomfenster festlegen

Um einen Bildausschnitt als Standard festzulegen, muss der Bereich, welcher
anschlielend fensterfullend zu sehen sein soll, mit der Maus markiert werden.
Dazu wird zundchst das lcon ,Ausschnitt vergroRern®“ angeklickt und
anschlieBend mit gedriickter linker Maustaste ein Bereichsfenster des
gewiinschten Ausschnitts aufgezogen (siehe folgendes Bild). Nach loslassen der
Maustaste ist der gewiinschte Bereich sichtbar.

§ Mercator D:BackuplMercator2004\WobHalleSd.cfg

EHsRBEKEBE T Ip Q@ g

Allg. Fenster | Explorer | mi2s2 -mi2:2 11010504 012 mi2sT - record3

§ Prozessdaten - record03 - mizs1 - Datei-Nr: 3

e Legende | Tabale |
MWMWN”‘/J\AWM ® Roboterbahnen / record03

B~ XLage (6]

e e e 4B A plage [35)

-« B |\, Stetch [a8]

B A Kl a9)
000
10001 -
12001
14000
15000 -
1800 -
20001
22000
24000 -
26001 -
28001
30000 -
T T T T T >
i 5100 1000 15 000 20000 25 000 B
rosigeodus v| 27.938 s 240 mY =
—
Info EF =

§ Mercator D:BackuplMercator2004\WobHalle54.cig

EHonBEKEESE 7 Ip @@ g

Ally Fenster | Explorer | mi2s2 - miz:2 11010504012 mi2s1 - record03

4§ Prozessdaten - record03 - mi2s1 - Datei-Nr: 3

THER 2| Legende 1 Tabele |

" J Roboterbahnen 7 record03
® 2200 O A XlLage (@]

TS 2000 4 Ansicht > O A\ ylage (35

. O Gesamtansicht 2
1500

’E oy & s s B A Kt ()

[ 1500 Marker » Q) zoom-

15" 1200 4 Funktionen »| % Verschiehen

[ Route einfligen Zoom als Default

o 1200 4 ls

Stiitzpunkte 3

= 1000 4 Graphen »

ke

0|

] LR T T T T T

0.000 5.000 10.000 15.000 20,000 25.000 ‘B
tnzeigemodus | 3.806 s 2076 mV Bt
—

Hilfe Info ED =

Soll der Bereich als Standard-Ansicht beim Offnen einer Datei angezeigt
werden, kann der Zoombereich als Default definiert werden. Dies gilt dann fur
alle Dateien, die mit dem gewaéhlten Roboter aufgezeichnet wurden (keine
Fremddateien), bis ein neuer Bereich festgelegt oder der Bereich aufgehoben
wird. Zum Festlegen wéhlt man den gewiinschten Bereich und driickt, wéahrend
der Mauszeiger auf den Hintergrund des Fensters zeigt, die rechte Maustaste.
Anschliefend wiéhlt man ,Zoom =>Zoom als Default”, um den Bereich
abzuspeichern. Auch die gedffneten Diagramme werden dabei gespeichert.
AnschlieRend sollte man die Registerkarte schlieBen und erneut 6ffnen, da die
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eingestellten Werte erst beim schlieRen der Datei in Mercator gespeichert
werden.

2.11.2.3.2  Aufheben des Default-Zoombereiches

Will man den Default-Zoombereich wieder aufheben, muss zundchst wieder die
Gesamtansicht (iber das Icon ,,Gesamtansicht* aufgerufen werden. Dann kann im
Fenster mittels Rechtsklick das Kontextmenii aufgerufen werden und ,,Zoom =>
Default zoom reset” gewahlt werden.

'§ Mercator D:BackupiMercator2004\WobHalle54.cig

= n =] g";% e HE) || [ e - ’ @ E [ <] Fetoter [ <] ﬁ

§ Prozessdaten - record03 - mi2s1 - Datei-Nr: 3

Legende | Taele |
® Roboterbahnen / record03
a B~ ¥Lage [aB]
T . =
2000
yﬁl o B A Kratla)
iy 5000
’B‘ -8000
10000
;; 2000
4000
B 16000
e 18000
= 20000
3= -22000
o 24000
ey 25000
-28000
L] 30000
sl T T T T T
0.000 5000 10.000 15.000 20,000 25.000 s
Anzeigemodus = | 1820 mY -
—
Hilfe Info EW o

§ Mercator D:BackuplMercator2004\WobHalle54.cfg

@H%E%%% He | [Pme o B @& =] o <] E

Allg. Fenster | Explorer | mi2s2 - mi2-2 110105 4 012 mi2s1 - recordd3

'§ Prozessdaten - record03 - mi2s1 - Datei-Hr: 3

EE e Legends | Tabele |
> 4000 -MW\M“”%WM/A\AWVNW ¥ Roboterbahnen 7 recordi3
d B~ Lage[af)

= R ZDDE O " plage (a5)
L lhd e~ 2
L3 4000 B~ Kralt(ad)
E‘ s Ansicht »
T 2000 8, Gesamtansicht
’—‘ 10000 Display r @, zoom +
L 42000 Marker » Q) zoom -

14000 Funktionen ¥ £ Verschieben

16000 Route einfligen

18000 W

30000 Stitzpunkte 4

o000 Graphen v

24000

26000

-28000

30000

T T T T T
0.000 5.000 10,000 16.000 20,000 25.000 s
bnasigemadus v 2.660 s 220 mV s
—
Info = g

Damit ist der voreingestellte Zoombereich aufgehoben, kann aber jederzeit er-
neut gesetzt werden.
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2.11.2.4 Rechte-Maus-Menus im Anzeigebereich 2D Fenster

Durch rechtsklicken auf den Anzeigenbereich der 2D Fenster 6ffnet ein Mend,
von dem aus auf alle zur Verfiigung stehenden Funktionen im aktuellen Fenster
zugegriffen werden kann. Die Minibildchen neben den Funktionsbezeichnungen
korrespondieren mit den Icons der Icon Men(s am linken Rand des 2D Fensters,
d.h. linksklicken auf diese Icons bewirkt die gleiche Aktion. Aktive Funktionen
haben gesenkte Schaltflichen oder Hakchen. Folgende Funktionen sind in allen
2D Fenstern verfiigbar:

211241  Ansicht
Zoom » | B Gitter
Display 4 "ﬁ!’ programmierte Punkte
Editieren ¥ Rk PO-Takte

Marker
Route einfigen

Stitzpunkte
Graphen

4 5PS Auswahl & | v keine 5PS anzeigen

(D) et Sensor Korrektur (A400)

¥ | EZZ Legende
¥ v Werkzeugleisten

Ansicht steuert die Anzeige verschiedener Orientierungshilfen.

2.11.2.42

Marker: Markierungen fir Orientierung und Abstandsmessung

Gitter: Ein Raster aus gestrichelten Linien in den Intervallen der Ach-
sen

programmierte Punkte: Anzeige der im Roboterprogramm program-
mierten Punkte

IPO-Takte: Anzeige der kleinsten zeitlichen Steuerungsintervalle

Mit SPS Auswahl lassen sich die Abschnitte mit geschalteten Signalen
farblich abgehoben einblenden.

Information: Offnet das Info-Fenster der zugehdrigen Bahn
Legende schaltet den Legendenbereich ein oder aus.

Werkzeugleisten bestimmt die Sichtbarkeit der Iconmeniis am linken
Fensterrand.

Zoom

Im Zoommeni lassen sich Zoomfunktionen nutzen. Man kann den rein-(+) und
raus(-)zoomen, die Gesamtansicht wieder herstellen, den Zoombereich verschie-
ben oder als Default festlegen fir das Offnen von Fenstern desselben Typs, bzw.
diesen Defaultzoom wieder zurlicksetzen.
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Display ’ Zoom +

Editieren b e\ Zoom -

Marker
Route einflgen

» | & Verschieben
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Statzpunkte N Zoom als Default

Graphen r




2.11.2.4.3  Display

Ansicht » |
Zoom >

Editieren r Geschwindigkeit
Marker L4 Digitalsignale
Reoute einfligen Analogsignale
e N jF:"rohzes.s—italtus
e S chswinkel

Orientierungswinkel
Anstellwinkel zum Bauteil

Farbdarstellung

Display ermdglicht das Offnen weiterer Fenster, z.B. 3D Fenster (Bahnverlauf,
Achswinkel, etc.)

2.11.2.44 Editieren

Editieren erfordert das Modul Folgeneditor.

2.11.2.4.5 Marker

Ansicht r
Zoom 4
Display r
Editieren >
Sl | sewen _____ [m—
Route einfiigen w Marker l&schen |4H.,| Linemarker
Stiitzpunkte N I‘E"l alle Ioschen
Graphen (2 Aus Datei laden
T InDateispeichern

Marker sind Markierungen im 2D Fenster zur Hervorhebung und Abstandsmes-
sung. Wahrend man bei Linemarkern fiir einen Abstand einen Start und einen
Endmarker setzen muss (linke Maustaste gedriickt halten und ziehen), reicht es
bei Blockmarkern im Digitalsignalfenster in einen Zustandsbereich zu klicken,
um den Abstand zwischen zwei Zustandsanderungen zu ermitteln.

Es lassen sich gezielt einzelne Marker oder auch alle l16schen. Um die gleichen
Marker zu Vergleichszwecken in anderen 2D Fenstern verwenden zu kdnne,
lassen sie sich auch in eine Datei speichern und wieder aus der Datei laden.

2.11.2.4.6  Route einflgen

Route einfligen 6ffnet eine Dateibrowserfenster, in dem man die nachzuladende
Route auswabhlt.

2.11.2.4.7  Stitzpunkte

Stitzpunkte sind Punkte mit bekannten Koordinaten, zwischen denen Mercator
den weiteren Verlauf der Graphen interpoliert. Diese Stutzpunkte kénnen hier
ausgewahlt werden und zwar mittels linksklick, gedrickt halten und ziehen eines
Markierungsbereichs innerhalb dessen alle Stutzpunkte gewéhlt werden. Mit
fixieren lassen sich die Punkte fiir weitere Manipulationen sperren.
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2.11.2.4.8  Graphen

Ansicht 4

Zoom L4

Display r

Editieren »

Marker L4

Route einfiigen

Stitzpunkte L4
Eigenschaften
hinzufiigen ‘

Geschwindigkeits-Statzpunkte

Export Prog. Geschwindigkeit

Prog. PTP-Geschwindigkeit

Graphen eroffnet Funktionen zur Bearbeitung kompletter Graphen. So 6ffnet
sich der Eigenschaftendialog des Graphen im Analogfenster. Es lassen sich neue
Graphen hinzufligen durch Eingabe von X- und Y-Werten, benennen, Einheiten
zuweisen und Zuordnung einer Farbe.

Es lassen sich Graphen léschen durch Auswahl in einem Untermend sowie in
eine .dia-Datei exportieren.

2.11.2.5 Der Legendenbereich im 2D Fenster

Im Legendenbereich des 2D Fensters lasst sich die Anzeige der Graphen steuern.
Zudem erhalt man tber die Tabelle einen schnellen Zugriff auf alle Stlitzpunkte
des aktuellen Graphen (Graph mit grauer Umrandung). Dort sind fir alle X-
Werte die entsprechenden Y-Werte numerisch abgebildet. Im Beispiel rechts
wurden Stiitzpunkte IPO-Taktweise (alle 12 ms) erzeugt.

aushlenden

Farbe dndern

Alle anderen Ausblenden
nach Muster einblenden 3
alle

Reboterbahnen / 0_abschnitt3 3

Ordnung 3
MNur Sichtbare

Im Rechte-Maus-Menlii bei Rechtsklick auf den Legendenbereich lasst sich fest-
legen, welche Graphen ein- oder ausgeblendet werden, sowie die Farbe der Gra-
phen in der Anzeige mittels Farbe &ndern steuern. Lediglich im Geschwindig-
keitsfenster lassen sich die Farben nicht &ndern, da hier die Farbe des Graphen
durch die Farbe des zughorigen Roboters vorbestimmt ist. Eine Anderung wére
also nur tber die Farbzuordnung in den Robotereinstellungen moglich.

Die Funktion nach Muster lasst in einem Eingabefenster eine Suchmaske defi-
nieren um z.B. alle Graphen mit dem Wortteil *achs* und einer Erweiterung mit
.d* an erster Stelle anzuzeigen.
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Graph-Eigenschaften

I ame:

Namezusatz: |

Farbe: ([l 002587 -

K-hchse ‘-Achse
Einheiten: | j | j
Abbrechen | ok |
#] i

Legende | Tabelle |

# Roboterbahnen / 0_abschnit

# Geschwindigkeit

B | "\ Geschwindigkeits-Stitzpurk
., Uberschreitung der mittlers

. Prog. Geschwindigkeit

Prozent

. Prog. PTP-Geschwindigheit

O0®R

Legende Tabelle
Geschwindigkeits-Stiitzpunkte [HA]

= [5] ' [rmy's] -
(— nma 0543
| 2] 0.024 1.246
[ 0.036 2194
4 0.048 3362
- 0.060 4.719
- 0.072 6.234
[ 0.034 7873
-1 0.096 9624
|28 0108 11.443
10 0120 13308 -




2.11.3 Geschwindigkeitsfenster

Im Geschwindigkeitsfenster wird der Verlauf der TCP-Geschwindigkeit wahl-
weise (ber die Zeit oder den Weg aufgetragen. Die Umschaltung erfolgt in der
rechten unteren Ecke in dem Fensterchen, in dem die aktuelle Grof3e angezeigt
wird.

0.00 T T T T T
0.000 1.000 2.000 3.000 4.000 5.000 £

Bl

Wahrend es immer nur eine X-Achse gibt, kann es durchaus vorkommen, das am
linken Rand des Diagramms mehr als eine Y-Achse zu sehen ist, weil die Funk-
tionsgraphen unterschiedliche Einheiten bei den Y-Werten aufweisen. Werden
Graphen ausgeblendet, so blendet Mercator auch nicht mehr benétigte Y-Achsen
aus.

Das Rechte-Maus-Meni beim Klicken auf die Einheiten der X- oder Y-Achse
enthélt die folgenden Funktionen:

1100008
100 5P5 Auswahl
a0 Anzeige ¥ | ¥ Sichtbarkeit in Legende auswahlen
a vollstandig schalten 5 v Geschwindigkeitsprofile
- programmierte Geschw,
Einheit 3 V|| Bowere
B0
J v Legende anzeigen
500.00

SPS Auswahl 6ffnet den SPS-Einstellungsdialog um hier die darzustellenden
Signale auszuwéhlen.

Anzeige legt fest, ob Geschwindigkeitsprofile, programmierte Geschwindigkeit,
Istwerte und die Legende am rechten Fensterrand angezeigt werden und ob die
Sichtbarkeit der einzelnen Graphen in der Legende geschaltet werden kann.

Die Einheiten der x-und y-Achse lassen sich einstellen, in dem man auf den
Zahlenbereich der jeweiligen Achse rechtsklickt und das Untermend Einheit
wahlt.

Das zweite Rechte-Maus-Menu im Geschwindigkeitsfenster erscheint, wenn
man auf den Anzeigebereich rechtsklickt. Die Minibildchen neben den Funkti-
onsbezeichnungen korrespondieren mit den Icons der Icon Meniis am linken
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Rand des 2D Fensters, d.h. linksklicken auf diese Icons bewirkt die gleiche Ak-
tion. Aktive Funktionen haben gesenkte Schaltflachen oder Hékchen. Hier fin-
den folgende Funktionen:

(o}

2114

Ansicht zur Anzeigesteuerung verschiedener Orientierungshilfen wie
Marker, Gitter, programmierte Punkte und IPO-Takte.

Zoom zur Ansichtssteuerung mittels Zoombereichen.
Display zur Offnung weitere Fenster

Editieren flr Editfunktionen des Moduls Folgeneditor
Zugriff auf Marker zum Setzen, Léschen, Speichern, Laden.

Route einfligen 6ffnet eine Dateibrowserfenster, in dem man die nach-
zuladende Route auswahlt.

Stutzpunkte auswéhlen mittels linksklick, gedrickt halten und ziehen
eines Markierungsbereichs innerhalb dessen alle Stitzpunkte gewahlt
werden.

Graphen erstellen, 16schen, exportieren.

Fenster Digitalsignale

Dieses Fenster dient zur Darstellung des zeitlichen oder lokalen Verlaufs von
Digitalsignalen deren Zustdnde in On oder Off dargestellt wird. Auch hier er-
folgt die Umschaltung zwischen Zeit- oder Wegverlauf in dem kleinen Um-
schaltmeni unten rechts.

[ B +
Pl ] =]
ey
Y
¥ile
yﬁl
L&
’M‘
[

&

|4 Digitalsignale - record02 - FK2_6060R01 - Datei-Nr: 2

1.661 s On Sensorkorrektur von 0.504 s bis 2.424 s

=5 ECR =)

On/Of Legence | Tabells|

# Roboterbahnen / record02
@ I Roboter istim Punkt 0 (415)

a5 # [ I Sensorkomektur [2400]

A400 __l ___________________________________________ ._ ___________________________ l

T T T ry T
0.000 0.500 1.000 1.500 2000 E3

Die Ein

heiten der x-und y-Achse lassen sich einstellen, in dem man auf den

Zahlenbereich der jeweiligen Achse rechtsklickt.

Rechtsklicken auf die Y-Achse ruft folgendes Meni auf:

On/Off ’I‘

5PS Auswahl 1

Anzeige v | v Sichtbarkeit in Legende auswahlen
Klartextanzeige einblenden 3
vollsténdig schalten 3 ey

Parameter == Datei benutzte Signale
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m R Marker anzeigen
Zoom 4 % Gitter
Display 4 "ﬁ* programmierte Punkte
Editieren ¥ [ IPO-Takte
Marker > SPS Auswahl

Route einflgen

Stitzpunkte
Graphen

O Information
* |2 Legende
P | v Werkzeugleisten




0 SPS Auswahl &ffnet den SPS-Einstellungsdialog um hier die darzustel-
lenden Signale auszuwéhlen.

0 Anzeige legt fest, welche speziellen Signale oder nur benutzte Signale,
sowie ob die Legende am rechten Fensterrand angezeigt werden und ob
die Sichtbarkeit der einzelnen Graphen in der Legende geschaltet wer-
den kann.

o0 Kilartextanzeige schaltet die Anzeige der Signalbezeichnung (z.B.: Sen-
sorkorrektur<->A400)

o0 Die Einheiten der x-und y-Achse lassen sich einstellen, in dem man auf
den Zahlenbereich der jeweiligen Achse rechtsklickt und das Unterme-
nl Einheit wahlt.

0 Mit Parameter => Datei wird in einer Datei des Typs .tab eine Tabelle
erzeugt, in der alle aufgezeichneten Parameter mit ihren min- und max-
Werten im Bereich des gesetzten Digitalsignals eingetragen werden.

|4 Textbetrachter cAbackup\mercatordaten\frontklappe\fk2_6060r01\step_sensor korrektur.tab =HACE X
Stepr |Anfana [om] [Lange [mm] |Geschw. inlmm/s] [Geschww. in[mmnds] [Geschw in[mmés] [prog. Geschw, in[mmés] | Oberflache |Kanallin[v] [Kanal1in[v] [Kai
o) 173 5063 2368 397.56 13342 13535 023 001 0]
14 EIRE] 278 39871 399,03 3030 40000 o0 0.07 00
G| 148.35 2879 .72 39815 EErE 40000 o 014 0
B8] 20534 13278 361.09 397.33 38231 40000 036 0.05 0
& 36224 1042 1376 32093 5% 40000 064 042 04
) #1248 14.92 4390 217.04 11450 EEE] 08 018 0s
12 431.00 240 4382 4387 4384 784 o1 008 0l
™ r

[ Ebbiich | ‘ Testsnsicht

Wenn man auf die X-Achse rechtsklickt erscheint folgendes Menu:

SPS Auswahl
Anzeige * | nom
Klartextanzeige

vollstindig schalten 3

Parameter => Datei

Kennlinie 3 X-Kennlinie zuweisen
Einheit 3 Zurticksetzen

0.036 0.0z 0.040 0042 0.044 0.048 0.048

Hier lasst sich noch mittels X-Kennlinie zuweisen die Einheit der X-Achse um-
rechnen. Dazu muss ein Kennliniendiagramm (.dia) ausgewahlt werden. Zuriick-
setzten stellt die X-Achse wieder auf urspriingliche Einheit.

Das dritte Rechte-Maus-Meni im Fenster Digitalsignale erscheint, wenn man
auf den Anzeigebereich rechtsklickt. Die Minibildchen neben den Funktionsbe-
zeichnungen korrespondieren mit den Icons der Icon Meniis am linken Rand des
2D Fensters, d.h. linksklicken auf diese Icons bewirkt die gleiche Aktion. Aktive
Funktionen haben gesenkte Schaltflichen oder Héakchen. Hier finden folgende
Funktionen:

0 Ansicht zur Anzeigesteuerung verschiedener Orientierungshilfen wie
Marker, Gitter, programmierte Punkte und IPO-Takte.
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0 Zoom zur Ansichtssteuerung mittels Zoombereichen.

o Display zur Offnung weitere Fenster

o Editieren fir Editfunktionen des Moduls Folgeneditor

0  Zugriff auf Marker zum Setzen, Léschen, Speichern, Laden.

0 Route einfiigen 6ffnet eine Dateibrowserfenster, in dem man die nach-
zuladende Route auswahlt.

0 Stiitzpunkte auswahlen mittels linksklick, gedriickt halten und ziehen
eines Markierungsbereichs innerhalb dessen alle Stutzpunkte gewahlt
werden.

0 Graphen erstellen, I6schen, exportieren.

2.11.5 Fenster Analogsignale

In diesem Fenster werden zweidimensionale X-Y Daten als Graph angezeigt.
Die einzelnen Datenpunkte werden mit einer Linie verbunden und so als konti-
nuierlicher Verlauf graphisch dargestellt. Die folgende Abbildung zeigt ein Ana-
logsignalfenster mit analogen Prozessdaten:

rl Analogsignale EI@
o W © ooz Legende | Tabelle |
s 3000 4 1300.0 4 ® Diagramm / z2_dn_0303_407
Pl S 2800 - - ® Leistung
’EI & 1200.04 2 DM Laserleistung (c[32]2404.0)
2600 2 Temperatur
L+ 1100.0 1 i
n 2400 4 O 5, DN Temperatur (detailier)
— B [, DN Temperatur (Mitel) |
L’ % 22004 100007 @\, DNTemparaur (Soll
W TM 20004 900.0 |
m 18009 g0 4
- 1600
700.0
T T T T Fal
0.000 5.000 10.000 16000s | Anzahl Uberschreitungen [N
Anzeigemodus v | 15724 5 1298.4 °C

In diesem Beispiel sehen Sie 3 Graphen. Die braune und orange Linie sind in der
Legende mit dem Namen DN Temperatur (Mittel) und DN Temperatur (Soll)
hinterlegt. Die Y-Achse wird automatisch auf den dargestellten Bereich skaliert
und hat die entsprechende Einheit °C. Die griine Linie hat den Namen DN Laser-
leistung(c[32]2404.0) und wird mit der Einheit Watt dargestellt. Uber die Le-
gende konnen die einzelnen Kurvenverlaufe ein-/ ausgeblendet werden. Wird der
Mauszeiger innerhalb der graphische Darstellung bewegt, wird die Position in
der untersten Fensterzeile angezeigt. Die erste Zahl endspricht der X-Position
des Mauszeigers, die zweite Zahl ist endweden die aktuelle Y-Position des
Mauszeigers oder, wenn die Eigenschaft ,,Funktionswert anzeigen* aktiv ist, der
zugehorige Funktionswert des aktiven Graphs. Ein Graph kann durch einen
Klick in der Legende auf den gewiinschten Graph aktiv werden.
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Mit einem rechten Mausklick auf den Bereich der graphischen Darstellung er-
scheint das rechts abgebildete Meni zur Auswahl. Sie kénnen nun die Ansicht
anpassen, den Zoomausschnitt der Darstellung verandern, zusétzliche Displays
offnen, Funktionen anwenden, Marker bearbeiten oder eine zusétzliche Route
ins Fenster laden. Es kdnnen mehrere Stiitzpunkte ausgewahlt werden, sowie
zusétzliche Graphen importiert oder exportiert werden.

Zum Meni Ansicht gibt es die rechst abgebildeten Untermens:

Linien kdnnen ein- / ausgeblendet werden

Stiitzpunkte kénnen ein- / ausgeblendet werden. Achtung: Die
einzelnen Stlitzpunkte sind nur in einer entsprechenden Zoomtiefe
sichtbar, da sich sonst die Punkte tberlagern wiirden.

Achsen kdnnen ein- / ausgeblendet werden

Marker kénnen ein- / ausgeblendet werden

Gitter kdnnen ein- / ausgeblendet werden

Minimum / Maximum kénnen ein- / ausgeblendet werden

der Funktionswert eines Graphen kann angezeigt werden

die Legende kann ein- / ausgeblendet werden.

die Werkzeugleiste kann ein- / ausgeblendet werden

Alle diese Anzeigeeinstellungen beziehen sich auf den aktiven Graphen. In der
Werkzeugleiste sind die gleichen Symbole in einer Gruppe Ansicht Polygon
hinterlegt. Wenn sich die Anzeigeoption auf alle Graphen beziehen soll, dann
Klicken Sie die Icons der Werkezugleiste mit gedriickter SHIFT- Taste.

Zum Menl Zoom gibt es die rechst abgebildeten Untermendis:
Mit dem Klick auf das Menii Gesamtansicht wird der dargestellt Ausschnitt
optimal auf alle sichtbaren Graphen angepasst, so dass jeder Graph vollstandig
angezeigt wird.

Mit Zoom+ kann in den Zoommodus umgeschaltet werden. Im Zoom-Modus hat
der Mauszeiger die Form einer Lupe mit einem + Zeichen an der Seite. Den
Zoomausschnitt legt man fest durch Linke-Maus-Klick, Maustaste gedriickt
halten und die Mouse Uber den gewiinschten Zoombereich ziehen und dann die
gedrickte Taste loslassen. Wenn man nur eine Richtung vergréfern méchte,
kann man direkt auf die X- oder Y-Achse klicken. Auch hier gilt Klicken-
Ziehen-Loslassen.

Mit Zoom — kann man den Zoomausschnitt wieder vergréBern. Auch in diesem
Modus wird der Mauszeiger als Lupe mit einem Minuszeichen angezeigt. Mit
Linke-Maus-Klick-Ziehen-Loslassen wird ein Rechteck festgelegt, dessen Grolie
das Verhdltnis zum kleiner-Zoomen beschreibt. Je kleiner das Rechteck, desto
mehr wird die Darstellung verkleinert.

Mit dem Klick auf Verschieben kann der Zoomausschnitt entsprechend verscho-
ben werden. Linke-Maus-Taste driicken, Taste gedriickt halten und die Maus in
die gewiinschte Richtung verschieben. Linke-Maus-Taste loslassen dann wird
der Zoomausschnitt ibernommen.
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Mit Klick auf das Menu Zoom als Default wird der aktuelle Zoomausschnitt im
aktiven Displaylayout gespeichert. Beim néchsten Offnen einer Datei wird dann
dieser Ausschnitt als Zoom gewéhlt. Zum Zuriicksetzen des Default-Zooms
missen Sie die aktuelle Ansicht auf Gesamtansicht zoomen, so dass Sie dann im
Rechte-Maus-Klick-Meni den Text Zoom Reset zur Auswahl haben. Klicken
Sie das Menu, so 6ffnen sich die Fenster wieder in der Zoomstufe Gesamtan-
sicht.

Das Untermeni von Display ist abhdngig vom geladenen Datensatz. Wenn im
Datensatz geometrischen Positionen hinterlegt sind, besteht die Mdglichkeit ein
3D-Fenster, sowie ein Geschwindigkeitsfenster zu 6ffnen. Enthélt der Datensatz
Binardaten, so besteht die Mdglichkeit ein Signalfenster zu 6ffnen. Es kann auch
ein weiteres Analogdatenfenster ge6ffnet werden.

In dem Untermeni von Funktionen stehen mathematische Funktionen zur weite-
ren Analyse eines Datensatzes zur Verfligung. Die hellgrau geschriebenen Funk-
tionen stehen nur im Editmodus zur Verfiigung. Die folgende Liste beschreibt
kurz die Funktionen:

e  Glatten: Mit dieser Funktion wird der ausgewahlte Graph tiber einen
gleitenden Mittelwert geglattet. Der Benutzer kann endwerden eine ge-
wiinschte Glattung als Zahl im Eingabefeld Glattungsfaktor machen
oder den darunter angeordneten Slider bedienen. Der urspriingliche
Graph bleibt als grau hinterlegte Linie erhalten, die farbige Linie wird
tber den Glattungsfaktor entsprechend berechnet. Im folgenden Bild ist
diese Verhalten abgebildet:

¥ Prozessdaten = ol 5
W a, w *C 0822 Legende | Tabelle Funklionen 1
’; 30004 1300.0 4 [ aufalle sichtbare Graphen anwenden
A EX
2800 42000 4
’El & ‘ DM Laserleistung (c[32]2404.0) j
2600 4
L+ 11000 |Glaten ]|
Bl pamn
13 1000.0 Glatungsiaktor 48
ey 2200 4
] 4 »
feg 20004 900.0 J J J
m 1800 800.0 4
Ky 1600 1 v | X |
700.0 H
T T
0.non 10.000 s

Graph editieren 5.696 s 2236'W

Wenn der richtige Wert tibernommen werden soll, muss der Anwender
den Button mit dem griinen Hacke klicken. Zum Abbrechen der
Funktion den Button mit dem roten Kreuz betatigen. Im Anschluss
schliesst sich der Tabulator Funktionen wieder.

e Reduzieren: Die Funktion Reduzieren verringert die Anzahl der Stitz-
punkte die auf einer Geraden liegen. Die Abweichung zur Geraden wird
als Parameter der Funktion benutzt. Auch hier kann der Eingabewert
tiber den Slider gesteuert werden.
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Ableiten: Die Ableitung eines Graphen Uber die Zeit erzeugt ein einen
Graphen, der aus der Ableitung berechnet wurde.

Integrieren: Das Integrieren eines Graphen erzeugt ein einen Graphen,
der aus dem Integral Uber die Zeit berechnet wurde.

Skalieren: Mit einem Faktor kann die Y-Richtung gesteckt oder ge-
staucht werden. Wie beim Glatten kann der Benutzer auch hier wieder
direkt einen Skalierungsfaktor eingeben oder aber den Slider benutzen.
Im folgenden Bild ist ein Beispiel fir die Funktion abgebildet:
k8 Prozessdaten = Eoh ="

myl Q) W *C 0.822 Legende} Tabelle Funkt\onen]
3000 4 13000 4

K 2500
&

2600

[ aut alle sichtbare Graphen anwenden

1200.0 | DN Laserleistung (c[32]24040) =

L] L]

1100.0 4 [skatieren
2400 4

20010 4 1000.0 4 Skalisrungstaktar 0.80

2000 800.0 < ]

1600

E2

|2 ||

) i sl A 1

800.0 4

1600 -
700.0 L |

T T
n.ooo 10.000 s

Anzeigemadus 15.861 s 1306 W

=
A

Die griine Kurve DN Laserleistung ist mit dem Faktor 0,8 in Y-
Richtung skaliert. Zur Ubernahme der Anderung bitte den Button mit
dem griinen Hacken betétigen.

Spiegeln: Die Funktion Spiegeln ermdglicht das Spiegeln des Graphens
an der X- Oder Y-Achse. Der Graph wird gespiegelt und kann dadurch
auBerhalb des Darstellungsbereichs liegen. Nach dem Klick auf Ge-
samtansicht, sind alle Graphen wieder sichtbar.

Verschieben: Die Funktion Verschieben ist ebenfalls in zwei Richtun-
gen moglich. Dabei wird der vollstandige Graph um den eingegebenen
Betrag verschoben. In der folgenden Graphik ist das Verschieben in X-
Richtung exemplarisch dargestellt.

% Prozessdaten o[- @ 3]

W7 c 082 Legende | Takelle | Funkic
1300.0 4

16009 12500 4 T ' ‘-—}" -..,Av "“n

[~ aufalle sichthare Graphen anwenden

i

[ DN Laserlsistung ([32]24040)  ~ |

1200.0 4
1160.0 [~ erschisbung =

-2000 4 1100.0 4 Pasition | 113[sec ~]|
10500 1

1 4

22009 1000 4 M ol

“ f
2an04 35001 /‘\{ \'&,
300.0 - | ""-"l‘.,,.) v ‘ x ‘

26004 850,04

rl® 5|20

r
&

<1800

IS

= TR

x|
i

0

800.0 4

yo)

-2800
750.0 4

3|2

-30004 700.04

DDIDD 1 IDDD s
Tl o
Graph editieren 9.133s-1418W
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Um die Verschiebung zu Ubernehmen, driicken Sie den Button mit dem
grinen Haken. Zum Abbrechen den Button mit rotem Kreuz driicken.

e Addieren: Bei dieser Funktion wird auf den aktiven Graphen ein zwei-
ter Graph addiert. Sind in der Darstellung nur zwei Graphen enthalten,
wird automatisch der zweite, nicht aktive Graph addiert. Das Ergebnis

wird als neuer Graph mit dem Namen ,,Namegraphl + NameGraph2* Auswahl eines Polygone

angezeigt. Sind mehr als zwei Graphen in einer Darstellung, miissen Sie D Taoerieistung (L2040

den zu addierenden Graphen aus einer Liste auswéahlen. Bei der Aus- ARSI

wabhlliste wird von seitens der Software Mercator nicht auf die Einhei- Abruch

ten geachtet. Der Benutzer kann auch verschiedenen Einheiten addie-
ren, wobei die Einheit des aktiven Graphen erhalten bleibt.

e Subtrahieren: Diese Funktion arbeitet analog zur Funktion ,,addieren*.
e  Multiplizieren(Y):

Mit dem Meni ,,Funktionen“ 6ffnet sich im Fensterbereich der Legende ein
neues Tab fir mathematische Funktionen, so das die Mdglichkeit besteht, meh-
rere Funktionen zu kombinieren.

2.11.6 lcon Menus

Zur Erleichterung der Bedienung und fir schnellen Zugriff auf viele Funktionen
kann am linken Fensterrand in den gedffneten Fenstern

§ \ eine lcon-Leiste eingeblendet werden. Diese lcon-
B g i Leisten bestehen aus mehreren Gruppen von Icons, die
ﬁ SEEE abhdngig von Fensterart (2D/3D) und Arbeitsmodus
_% logisch den verschiedenen Operationen (z.B. Editieren,

% Ansicht Umgebung

E' Anordnen etc.) zugeordnet sind.

Falls diese Icon-Leisten noch nicht angezeigt werden,
obwohl die Tool-Leiste im Rechte-Mausklick-Men( aktiviert ist, konnen diese
Uber einen Rechtsklick auf den linken Rand des Fensters aufgerufen und ausge-
wahlt werden. Ein Hakchen zeigt an, ob die jeweilige Iconleiste aktiv ist.
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Dabei haben die Icons am Bildrand im Positionsfenster (3D-Ansicht) die
folgende Bedeutung:
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Programmierte Bahn anzeigen
Programmierte Punkte einblenden
Genauigkeitskugeln/Fangkugeln einblenden
Orientierung einblenden

Marker einblenden

Legende einblenden

Information anzeigen

Eigenschaftenment der Anzeige
Zusatzliches 3D Fenster (flir Prasentationen)
Bereich selektieren (inaktiv)

Objektpicking aktivieren

Obijekt editieren

Einfligen nach selektiertem Objekt
Einfugen vor selektiertem Objekt

Punkt 16schen

Undo / Ruckgangig machen

Redo / Wiederherstellen

Ansicht vergréBern (Zoom In)
Gesamtansicht

Optimale Ansicht

Ansicht von vorn

Ansicht von hinten

Ansicht von links

Ansicht von rechts

Ansicht von unten

Ansicht von oben

Bauteile einblenden
Optik/Werkzeug einblenden
Roboter einblenden
Spanner einblenden
Arbeitsraum einblenden
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Ansicht Polvaon

Zoom Menii  Marker Menu Edit Meni
O = | 2] 5 |m]a]ii @]

Funktionen

Im Geschwindigkeitsfenster, im Fenster fur Digitalsignale und im Fenster

fur Analogsignale sind folgende Icons aufrufbar:

Bl Linie ein-/ausblenden

"% Programmierte Punkte ein-/ausblenden
Genauigkeitskugeln ein-/ausblenden
Stutzpunkte ein-/ausblenden

Marker ein-/ausblenden

H| Gitter ein-/ausblenden

= Achsen ein-/ausblenden

P Minimum/Maximum anzeigen

A Minimum/Maximum im Bereich anzeigen

i, Funktionswerte anzeigen
ﬁ IPO-Takte ein-/ausblenden

ﬁ SPS einstellen
ke

Zusatzpolygone anzeigen

=| Legende anzeigen

i Information anzeigen
E

Graphisch editieren

{Ei| Bereich graphisch editieren

75| Stltzpunkte selektieren

(im 2D Fenster inaktiv)
(im 2D Fenster inaktiv)
(im 2D Fenster inaktiv)
(im 2D Fenster inaktiv)
(im 2D Fenster inaktiv)
Undo / Ruckgéngig machen
Redo / Wiederherstellen

Marker l6schen
Alle Marker I6schen

Ausschnitt verkleinern

Ausschnitt vergroRern

/®

Gesamtansicht

R

&p| Ansicht verschieben

+ Aktuellen Graphen mit anderen addieren

== | Aktuellen Graphen von anderen subtrahieren
E Aktuellen Graphen ableiten

' Aktuellen Graphen integrieren

09

Funktionen (Fenster Analogsignale)
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2.12 DER DISPLAYMANAGER

Mit dem Displaymanager legt man fest, mit welchem Erscheinungsbild Dateien
in Mercator dargestellt werden. Das heif3t, man legt damit Anzahl, Art und Inhalt
der Fenster fest, in denen die Datei gedffnet wird. Es sind drei Displaylayouts
vorbereitet, die sich der Benutzer als VVorlage einstellen kann. Die Einstellungen
des Displaymanagers konnen im Menl <Einstellungen-Display Manager-
Einstellungen> angepasst werden. Nach dem Klick auf dieses Menu, 6ffnet sich
folgender Dialog.

VRS Handpulte

l‘ Layout Esnstellungen: Layoutd
Display Layout Bouten Speed Achswinkel Signalverlauf Rgb. Status SPS-Programm  Prozefparameter MeMo  TeachSenso

i‘ Speed Display 2

l‘ Route Display ]

el e

I‘ 5P Display ¢ |

|_,D_ B F-9 -9 o B ‘::A_[ e e
e . .+ .+ o |[ememmnane
e R e e e
y k8 Prozess Display - ..‘_;5.
i
1 \_ |
g E\ o ’

Tk, ] Abbrachan

Das zu bearbeitende Layout wird zundchst ber ,,Display Layout* angewahlt.
Erkennbar ist dies am Punkt vor dem gewahlten Layout.

Die Fensteranordnung ist durch Verschieben der Beispielfenster dnderbar. Kli-
cken Sie mit der linken Maustaste in die Mitte eines Beispielfensters, und ver-
schieben es bei gedriickter Maustaste zur gew(inschten Position.

Durch Klicken des ,,Fenster Schlielen*
dieses, ebenso wie Uber die Menlleiste des betreffenden Fensters ausgeblendet
werden. Uber die Meniileiste kann das Fenster wieder zur Anzeige gebracht

- lcons =8 eines Beispielfensters kann

werden.

Der Name des jeweiligen Layouts kann (ber ,,Display Layout — Name &ndern*
geédndert werden. Dazu wird der aktuelle Name dberschrieben und mit ,,OK*
bestéatigt.
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Mit den folgenden Einstellungen legt der Benutzer fest, welche Anzeigen oder
Funktionalitdten nach dem Fensteraufbau ein- bzw. ausgeblendet sein sollen. Es
gibt in Mercator folgende Fenster zur Ansicht von Daten:

Route: Darstellung des dreidimensionalen Verlaufs, sowie des Ro-
boters, das zu bearbeitende Bauteil mit Spanner und dessen Umge-
bung. Uber den Hacken bei anzeigen, wird das 3D-Fenster mit an-
gezeigt. Es gibt im 3D-Fenster Marker, die auf Wunsch beim Off-
nen des Fensters gleich angezeigt werden sollen. Setzen Sie hierfir
einen Hacken bei Marker anzeigen. In jedem Fenster besteht die
Madglichkeit eine Legende ein- oder auszublenden. Setzen Sie ent-
sprechend Ihren Winschen den Hacken. Das Men( Eigenschaften
6ffnet einen Eigenschaftsdialog, der ndher im Kapitel ... beschrie-
ben ist.

Speed: Mit Speed ist die Darstellung eines Geschwindigkeitsver-
laufs umschrieben. In der rechten Abbildung sind die einzelnen Op-
tionen beschrieben, die beim Offnen eines Geschwindigkeits-
Fensters eingestellt werden kdnnen. Bei der Einheit X-Achse kdn-
nen sie zwischen der Zeit in Sekunden und dem Weg in mm wéh-
len. Bei der Y-Achse kdnnen Sie eine VVorauswahl beziiglich der
folgenden Varianten wéahlen: m/min, m/sec; mm/min; mm/s

Die Menls Gitter, Marker anzeigen, programmiert Punkte, pro-
grammierte Geschw. , sowie Istwerte kdnnen zum Fensteraufbau
ein- oder ausgeblendet sein. Die Legende kann ebenfalls gleich an-
gezeigt werden.

Achswinkel: Das Achswinkelfenster stellt den Bewegungsablauf
jeder einzelnen Achse dar. VVoraussetzung fir diese Darstellung ist
eine Kinematik, die die kartesischen Positionen in Achswinkel um-
rechnen kann. In diesem Fenster sind dann die Achswinkel, die
Achswinkelgeschwindigkeiten, sowie die Achswinkelbeschleuni-
gungen dargestellt. Die Stltzpunkte sind die Punkte des Graphen,
der dargestellt wird. Der Verlauf ist die lineare Verbindung der
Stiitzpunkte und stellt den Graphen als Linie dar. Dieser kann ein-
oder ausgeblendet werden. Mit dem Gitter hat der Benutzer eine
bessere Orientierung in der Fenstermitte. Das Gitter kann ein- oder
ausgeblendet sein. Die Marker kénnen zum Fensteraufbau ein- oder
ausgeblendet sein. Der Funktionswert zeigt auf der Y-Achse einen
kleinen Cursor an, der immer den Funktionswert des aktuellen X-
Wertes dar. Diese Funktionalitat kann ein- oder ausgeschaltet sein.

Digitalsignal: Das Fenster der digitalen Signale stellt den Verlauf
von schaltenden Signalen dar, deren Zustand nur ON / OFF sein
kann. Bei der Einheit X-Achse kdnnen sie zwischen der Zeit in Se-
kunden und dem Weg in mm wahlen. Ein Gitter kann ein- oder
ausgeblendet werden. Die Marker, sowie die programmierten
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Bahnpunkte konnen zum Fensteraufbau ein- oder ausgeblendet
sein. Die Legende kann ebenfalls gleich angezeigt werden.

Rob.Status: Der Roboter-Status ist ein spezielles Fenster zur ein-
fach und Ubersichtlichen Darstellung des zeitlichen Ablaufs einer
Roboterbahn. Diese Fenster kann gleich mit angezeigt werden

SPS-Programme: Haben z.Zt keine Bedeutung.

Analogsignale: Analoge Daten zu einem Prozess, wie z.B. Laser-
leistung, Temperatur, Drahtgeschwindigkeit konnen als graphischer
Verlauf in einem XY-Diagramm dargestellt werden. In diesem Di-
agramm konnen die einzelnen Stitzpunkte, deren Verbindungslinie
(Linien) ein- / ausgeblendet werden. Es besteht die Mdglichkeit ein
Gitter ein- / auszublenden, sowie die jeweilige X- oder Y-Achsen
mit anzuzeigen. Das Minimum / Maximum jedes graphischen Ver-
laufs kann zusétzlich als Punkt markiert sein. Der Menipunkt Be-
reiche Min/Max ist in Vorbereitung und hat derzeit noch keine
Funktion. Wenn das Prozessdatenfenster in Verbindung mit einer
Roboterbahn gedffnet wird, kénnen die programmierten Bahnpun-
ke ein- / ausgeblendet werden. Auch die Einheit der X-Achse kann
dann wahlweise in Sekunden oder Millimeter angezeigt werden.
Wenn an der Y-Achse der Funktionswert zur aktuellen X-Position
angezeigt werden soll, wahlen Sie Funktionswert vor. Wie in den
anderen Fenstern besteht auch in diesem Fenster die moglichkeit
mit Markern zu arbeiten. Im Camtronic-Projekt werden Uber die
Marker auch die Stellen markiert, an denen eine Verletzung der
Uberwachungsfunktion ermittelt wurde. Mit der Auswahl Marker
anzeigen konnen die Marker zum Offnen des Fenster gleich ange-
zeigt werden. In der rechten Abbildung sind die Untermenis der
Legende dargestellt. Sie konnen die Legende zum Offnen des Fens-
ters gleich mit anzeigen, wenn Sie anzeigen auswahlen. Zusétzlich
besteht hier die Moglichkeit, gezielt Graphen mit bestimmten Na-
men oder Namenszusatzen beim Offnen des Fensters ein- bzw.
auszublenden. Durch die Auswahl eines der Mentpunkte 6ffnet
sich der folgende Eingabedialog:

k% Text Eingabe &J

|detai|lierﬂ Aushlendmuster fur Polygon-Zusatz ‘

| Ok | Abbrechen

Hier z.B. kann der Benutzer alle Graphen ausblenden, deren
Nameszusatz ,,detailliert,, enthlt.
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Muster fiir Ausblenden Namen:
Muster fiir Einblenden Namenszusatz: *
Muster fir Ausblenden Namenszusatz:



e MeMo: Wenn das Modul Mercator-Monitor benutzt wird, gibt es hier
die Mdglichkeit ein separates Layout zu definieren. In der folgenden
Abblidung ist ein beispielhaftes Layout fur das Modul Memo abgebil-
det:

Display Layout Routen Speed Achswinkel Signalverlauf Rob. Status  SPS-Programm  ProzeBparameter MeMo
or VRS Handpulte

i —— ¥ e TR

&bbrachen

e TeachSensor: Wenn das Modul TeachSensor benutzt wird, gibt es hier
die Mdglichkeit ein separates Layout zu definieren. In der folgenden
Abbildung ist ein beispielhaftes Layout flir das TeachSensor-Modul ge-
zeigt.

‘ Layout Einstellungen: TS_Layout

Display Layout Routen Speed Achswinkel Signalverlauf Rob. Status SPS-Programm  Prozefiparameter

TeachSensor VRS Handpulte
=) (g specd pispiay

'§ Route Display

B sy

! P
=

1 t
oo 0 a0 c.o oo

W oalls T Bl I3R = 33r= [Em -]
Abbiechen

e Handpult: Fur VRS-Steuerungen ist in Mercator eine Handpultsi-
mulation méglich. Es gibt hier die Mdglichkeit ein separates Lay-
out zu definieren, bei dem die Anordnung der Handpulte festgelegt
werden kann.

Anderungen an den Anzeigeeinstellungen werden beim SchlieBen von Fenstern
automatisch gespeichert, so dass beim Offnen von Datensétzen des gleichen
Typs die Anzeige ,,erinnert* wird. Zum Wiederherstellen der im Displaymanager
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eingestellten Defaultwerte einmal den Displaymanager 6ffnen, sofort wieder
verlassen und die erscheinende Abfrage mit Ja beantworten.

Frage

Michten Sie die automatisch gespeicherte Fenstereinstellungen won gedffneten Dateien [drchen

Ja e

2.13 KENNLINIEN

Kennlinien dienen der Umrechnung physikalischer Einheiten und werden in
Mercator genutzt, um im Fenster Analogsignale Werte in der entsprechenden
Einheit darstellen zu kénnen. Ebenso kénnen sie dazu genutzt werden, im Robo-
terprogramm einzugebende Werte schnell aus der Kennlinie abzulesen (bspw.
um den Bindrwert zu ermitteln, der einer bestimmten Drahtgeschwindigkeit
entspricht). Kennlinien miissen per Definition monoton steigend sein, d.h. mit
grosserwerdenden X-Werten missen auch die Funktionswerte kontinuierlich
groRer werden, da sonst eine eindeutige Umrechnung mit Kennlinien nicht még-
lich ist.

2.13.1 Physikalische GroRen

Mercator kann die folgenden physikalischen Gré3en mit den jeweiligen Einhei-
ten verwalten:

e Weg: mm[Millimeter]
cm[Centimeter]
dm[Dezimeter]
m[Meter]

e  Winkel: °[Grad]
rad[Rad]

o Zeit: ms[Millisekunde]
s[Sekunde]
min[Minute]
h[Stunde]

e  Geschwindigkeit: m/min[Meter pro Minute]
m/s[Meter pro Sekunde]
mm/min[Millimeter pro Minute]
mm/s[Millimeter pro Sekunde]

e  Beschleunigung: mm/s? [Millimeter pro Sekundequadrat]

e Spannung: mV[Millivolt]

V[Volt]

e Strom: mA[Milliampere]
AJAmpere]

e Leistung:  W[Watt]
kWIKilowatt]

e Anzahl: #[Anzahl]
e Temperatur: °C[Grad Celsius]
e Drehzahl:  U/min[Umdrehung pro Minute]
e Umdrehungen: U[Umdrehung]
e Bit: bit[Bit]
e Quotient:  Q[Einheitenlos]
e Prozent: %][Prozent]
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e Druck: Bar[Bar]

e  Winkelgeschwindigkeit: °/s[Grad pro Sekunde]
Rad/s[Rad pro Sekunde]

e Flache: mm? [Quadratmilimeter]
cm? [Quadratcentimeter]
dm? [Quadratdezimeter]
m? [Quadratmeter]

e Volumen: mm?®[Kubikmilimeter]
cm® [Kubikcentimeter]
dm? [Kubikdezimeter]
m? [Kubikmeter]

e Frequenz: Hz[Hertz]
kHz[Kilohertz]

e Kraft: N[Newton]
kN[Kilonewton]

e  Arbeit: J[Joule]
kJ[Kilojoule]

2.13.2 Erstellen einer Kennlinie

Zum Erstellen einer neuen Kennlinie <Einstellungen->Kennlinien-> neue Kenn-
linie> erscheint der folgende Dialog.

Graph-Eigenschaften

Farbe: |Il000609 ~]
x-Achse Y-Achse
Einheiten: | ﬂ | ﬂ
Ist-tonotonie: 1e+308 1e+308
Solldonctonie: | 0.000 | ~| | oooo | |
Abbrechen
> ] [

®

Im Feld Name kdnnen Sie den neuen Namen Ihrer Kennlinie hinterlegen. Eine
Zeile darunter konnen Sie die Farbe der Kennlinie vorwahlen.

Fur die Auswahl der jeweiligen Einheit der Achsen, erscheint zundchst eine
Vorauswahl der gewiinschten phyikalischen Grésse. Nachdem der Benutzer eine
der Einheiten ausgewalt hat, kann er diese Auswahl nicht mehr &ndern. Der
Benutzer kann nun noch die gewinschte Einheit anpassen. Es besteht die
Mdglichkeit in der Tabelle schon Werte furr die Kennlinie zu hinterlegen.

Nach dem Mauseklick auf das Feld unterhalb des X[] kann ein X-Wert-
eingegeben werden.
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Nachdem alle Eingaben vorgenommen wurden, erhalten Sie den folgenden als
Beispiel dargestellen Dialog:

Graph-Eigenschaften
Name: ‘Weg,Epannunngsp
Farbe [ ridn -
¥-Achse ‘-Achse
Einheiten: ‘mm ﬂ |\f ﬂ
Ist-Monotanie: Te+308 Te+308
Soll-kanntanie ‘ 0.00 |mm ﬂ | 0.000 |\/’ ﬂ
Abbrechen
% [ 1 |
0 0.000 0.000
1] 100.000 2.000
2 200.000 4.000
3 500.000 5.300
I

Die Bearbeitung der Kennlinie ist im folgenden Abschnitt beschrieben.

2.13.3 Anzeigen/Bearbeiten einer Kennlinie TR ave

. . . S . . Display Manager o ORI - 11
Zum Anzeigen/Bearbeiten einer Kennlinie wird die schon hinterlegte Kennlinie sl .
geladen und in einem Diagramm-Fenster dargestellt. Wenn es mehrerer Kennli- feanleien sl
nien gibt, erscheint zunédchst ein Auswahldialog, in dem die endsprechende Farlene Semninie e

Kennlinie gewéhlt werden muss. In der folgenden Darstellung ist die graphische
Darstellung einer Kennlinie abgebildet:

[ Foveter. Won Soormern B |
A i

= v t i | Legends | Tabelle |

: o ] _ i i : [ Sepher b

" w [, Wieg_Spannung_Bsp
%) 4504

ICY

L. 400

T

L]

=

BV i

[FACIOE

s0.0 w000 1500 00

-] 434 4 mm 5.02V

200 000 500 anna 4500 mm

Die Kennlinie kann wie ein Diagramm angezeigt und bearbeitet werden. Die
néhere Beschreibung hierzu finden Sie im Kapitel 2.11
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2.14 DRUCKEN

Nach dem das Drucken ausgewahlt wurde &ffnet sich die folgende Registerkarte:

{ Drucklayout D:\Mercator2( Thexe\Standard lay |

8l &8l ol ol =X ||ealalelv] wlwl| <[z~ O|F|

T e R L L A .

Die zugrundeliegenden Textdateien *.txt befinden sich im Mercator Datenver-
zeichnis und kénnen mit einem Gblichen Editor bearbeitet werden.

2.15 MERCATOR KONFIGURATION

Die Konfiguration von Mercator ist in einer *.cfg Datei hinterlegt. Sie enthalt
alle zu dieser Lizenz gehdrenden Zellen mit ihren Robotern/Scannern. Beim
Start von Mercator wird automatisch die eingestellte .cfg-Datei geladen. Eine
andere Datei kann mit dem Benutzerlevel Spezialist geladen oder gespeichert
werden. Mit dem Benutzerlevel Administrator darf die Konfiguration auch bear-
beitet werden.

2.15.1 Konfiguration Laden/Speichern

Eine Mercator-Konfiguration zu laden oder zu speichern erfolgt entweder aus
dem Hauptmeni ,,Datei“ oder aus dem Recht-Mausklick-Menu auf den Szene-
riebereich im ,,Allg. Fenster”. Im dann erscheinenden Dateibrowserfenster lassen
sich der Dateiname und der Dateipfad festlegen. Voreingestellt ist der Dateipfad
zum Mercator Datenverzeichnis.
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2.15.2 Konfiguration d&ndern

Um eine Mercator Konfiguration &ndern zu kénnen, braucht es mindestens den
Benutzerlevel Administrator. Desweiteren ist eine CD mit einer Schliisseldatei
erforderlich.

W e o I (=1

Konfigurationsdatei neu erstellen

Default IP: [1921.1.100 ‘

Konfigurationsdatei laden

£ SEHBR ] T el hirzufugen Konfigurationsdatei speichern
ol

A Ron1 Konfigurationsdatei bearbeiten

£ Rob2 Roboter sinfii %
- AFD_S210L crottontioen Roboter-Bibliothek mit Machinendaten konfigurieren

- K2TUYL415130R01

T4 AFD_B210R Zelle [aschen max, Anzahl von Seiten
g K2TUVR415190R01

A AFD_BET0L

" Testfunktion K
{;DK2521L|5|F|‘-41 5590R0 Zelle ndem

L™ KATUHR415530R 01 Mercatordateien in Baurmstruktur éffnen

AFD_4240 - 5 )
= ecource bearbeiten
ol K2BUFZE4Z40R03 far=cleiitos

Lo K28UF2314240R04 StackTrace Speichern und Leeren

Tracker einfligen

Abbrechen | Speichem als I

Zugriff auf die Konfigurationseinstellungen im Zellen_Definition_Dsp erhélt
man aus dem Hauptmenu ,,Datei” oder aus dem Rechte-Mausklick-Menu auf
den Szeneriebereich im ,,Allg. Fenster*.

Mit linksklick werden die entsprechenden Objekte in der Verzeichnisstruktur auf
der linken Seite gewahlt. Auf der rechten Seite kdnnen dann mittels der Buttons
Aktionen durchgefiihrt werden.
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